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всвроссиЙскАя оrrцп4ццАщА школьников по тЕхнологии
В НОМИНАЦИИ <РОБОТОТЕХНИКЛ>

2022-2023 уч.r.
шкоЛьныЙ этдп. 5-б классы.

Теоретический тур

Задача ЛЪ 1

Саша собрал следующую передачу (см, рuсунок 1). Ручка F, находящаяся на

Ba;Iy, на котороМ закреплена шестерёнка А, вращает вм со скоростью 9

оборотов в минуту. Шестерёнка А имеет 8 зубьев, шестерёнка В имеет
24 зуба. ruестерёнка С имеет 8 зубьев, шестерёнка D имеет 24 зуба.

Определите, сколькО оборотов в минуту делает р}п{ка Е. Свой ответ обоснуйте.

Рuсунок I

Моксttvацьный баъц за заdанuе - 14.
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Задача Ns 2

Среди представленных инструментов выберите те, которые основаны на

рычагах первого рода. Свой ответ обоснуйте. Объясните, почему другие
инструменты не являются рычагами первого рода.
Буdе;и назьtваmь yctlxuex,,t прlLцаzаел|ую сuлу, а наерузкой - преоOолеваелиое

сопроmuвленuе.

Суtцеспlвуюm mрu основных muпа рьlчаzа.

Рьtчаеu первоzо poda - эmо mакuе рьtчаzu, в Komopblx mочка опорьl всееdа

рас по,|lаzаепlся .л,lеэюdу mочкамч прtLцоэ{енuя сlш, mо есmь лlеэrcdу усuлuем u
наzрузкой.

Рьtчаеч вmороео роdа - эmо mакuе рьlчаzu, в коmорых mочка опорьl
нахоOumся на оdнолl конце рычаzа, а усllпuе прurcпаdьtваеmся к dруzому,
Нсtzрузка, коmорую нужно поdняmь, располаzаеmся л.tеэюdу mочкой опорьl u
ycujLlle,\,|.

А) Б)

Молоток Гвоздодёр

в)

Пинцет

г)

2

максльuсtльньtй бьцл за заdанuе - l6.

Весы

Рьtчаеu lпреmьеzо poda - эmо mакuе рыча2u, в Komopblx mочка опорьl
нахtldчm.ся на odHc_lM конце рьlча2а, а на2рузка прutспаdьtваеmся к dpyeo.1ly.
Ycttlue располаеаеmся меэrcdу mочкой опорьl u наzрузкой.
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Задача Np 3

На рuсунке 2 изображена кинематическаJ{ схема робота <Р-1> и

ука JaHo направление движения <вперёд>.

PucyHoK 2

Робот <Р- l > иNIеет следующую систему команд:

Начало // Начало программы
KoHeIt // Конец программы
MoтopA = 100 // задаёт скорость. Мотор вращается со скоростью 100 оборотов
//в минуту
МоторВ = -50 ll это значит, что мотор В вращается со скоростью 50 оборотов
//в пrинуту, но в обратном направлении
МоторА = 0 // остановка мотора А
Жди 1000 // ожидание 1с
//Текст, расположенный справа от комбинации символов ll, является
//комментариями.
/Дрограмма не выполняет комментарии. Комментарии нужны для удобства
//программиста.

Пр ttlwечан uе:
Мощность, подаваемм на мотор, задаёт скорость вращениrI вала мотора, т. е,
коN.lанда МоторА: 75 включает мотор А со скоростью вращеншI вала
75 об/мин.
Следуя по лрограмме, представленной ниже, робот (Р-1) проехал по
траектории, изображённой на pucyHKe 3,.
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Программа:
Начало
МоторА : l00
МоторВ = 100
Жли l2000
МоторА : -50
МоторВ :50
Жди l000
МоторА : 100
МоторВ = l00
Жди б000
МоторА - 50
МоторВ : -50
Жди 1000
МоторА = 100
МоторВ - 100
Жди 9000
МоторА - 0
МоторВ :0
Конец

8Qрч

40 см
il] ii,

бо см

PucyHoK 3

i{апишите программу для робота <Р-1> для проезда по новой траектории,
изображённоiт на рuсунке 4. При этом отрезок АВ длиной 30 см, робот
до-ц)tен пройти со скоростью 100 обlмин , отрезок ВС длиной 30 см - со

скоростью 50 об/мин, отрезок CD длиной 50 см - со скоростью 25 обlмин.

Rсе ;rовороты робот делает с одинаковой скоростью вращения моторов -
50 обi лrин.
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Рuсунок 4

МакслLиьqьньtй бшъq за заdанuе - 20,

Максипrальный балл за выполненную рабоry - 50.
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эlS Ъ-о-t

ВСВРОССИЙСКАЯ ОЛИМПИАДА ШКОЛЬНИКОВ ПО ТЕХНОЛОГИИ

В НОМИНАЦИИ <РОБОТОТЕХНИК Л>> 2022-2023 уч,г,

шкоЛьныЙ этдп, 7-8 классы

Теоретический тур

(iarlra собрал следующую передачу (См, pucyHoK 1), Ручка I вращается со

скоростью 12 оборотов ;;"й' Й",ере"к,Н имеет 24 зуба, шестерёнка В

иrплеет 40 зубьев, -""".рЪппu Ъ """, Z4 зуба, шестерёнка D имеет 8 зубьев,

шестерёнка Е имеет В ,yOu.", шестерёнкЬ G имеет 24 зуба, шестерёнка F

Задача JYs 1

оборотов в минуту делает ручка Н, Свой ответ
имеет 8 зубьев.

Определите, скоJIько

обоснуйте.

PucyHoK 1

Мttксtu,tальный балш за заdанuе - l2,

Задача NЬ 2

срели представлеЕных инструментов выберите те, koTopbie основаны на

рычагах первого рода. Свой ответ обоснуйте, объясните, почему другие

иЕструN,Iенты не являются рычагами первого рода,

Буdем назьtваmь усlLцuем прLLпаZаеJ,Iую сuлу, а наzрузкой - преоdолеваемое

сопроmчвленuе.
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Суttpспвуюm mрu ocчoчHbtx muпа рыча2а,

рьtчаеч перво2о роdа - эmо mакuе рьlчаZu, в коmорых mочка опорьt Bceeda

роrпопоrо)*rя iежdу mочкамu прll|lоженuя сllл, mо есmь меuсdу усu"пuел| u

наzрузкой,

рьtчсrzu вmороzо poda - эmо mакuе рьlчаzu, в komopblx mочка опорьl нахоdumся

tш оdнолl конце рьlчаzа, а усl,Lпuе прulспаdьtваеmся к dpyeoMy, Наерузка, коmорую

нуэtсttо поdняmь, распола2аеmся ,межdу mочкой опорьl u yclulueм,

рьtчаеч mреmьеzо poda - эmо mакuе рьlчаzu , в коmорьtх mочка опорьl

нахоdumся на оdнолl конце рьlчаZа, а на2рузка прutспаdьtваеmся к DpyeoMy,

yctt,lue располаzаеmся меасdу mочкой опорьl u наzрузкой,

л)

в)

д)

еrФ
Весы

Ф

Б)

Е)

г)

Ножницы

Щипцы для ореховКлещи

2

Мttксuмальньtй ба,ъп за заdанuе - I8,

Молоток Гвоздодёр
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На pucyHKe 2 изображена кинематическая схема робота <Р-1>, Посередине

меiкду колёСами, в переДней частИ робота закреплён (карандаш >, ,Щиаметр

колёс 50 MNI, ширина колёсной базы (расстояние между колёсами) 100 мм,

Задача ЛЪ 3

i!!.,l9i1,\ t,il r,l.p В

PucyHoK 2

Робот <Р-1> иtчlеет следуюЩую систему команд:

Нача.ltо // Начало программы
Конец // Конец программы
МоторА = 100 // задаёт скорость мотора, Мотор вращается со скоростью

//100 оборотов в минуту
МоторВ = -50 llэтО значит, что мотор В вращается со скоростью 50 оборотов

//в минуту, но в обратном направлении
МоторА = 0 // остановка мотора А
Жди 1000 // ожидание 1с

//Текст, расположенЕый справа от комбинации символов ll, является

//комментариями.
//[lрогралrпrа не выполняеТ комментариИ, КомментарИи нужЕы для удобства

//програпtмиста,

Пока yc:toBue /t' цикл
тело цикла

Конец пока

Если условuе // условный оператор

То ffействия
Иначе.Ц,ействия
Конец если

Х=2 // присваивание значения переменной

Х:Х+2' Математические функции и операции записываются в виде

//сrаriлар,гных математических обозначений из школьЕого курса

э
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Прлъuечанuе:
Мощность, подаваемая на мотор9 задаёт скорость вращениJI вала мотора, т, е,

коN,lанда МоторА:75 включает мотор А со скоростью вращения вала

75 об/мин.

ts результате исполнения программы, приведённой ниже, робот <Р-1>

(рисует) линию, изображённую на pucyHKe 3"

Начало
МоторА: 100
МоторВ = 100

Жди 60* 1000*500/(50*Pi* 1 00)

МоторА = -100
МоторВ: 100

Жди 60* 1 000* ( 1 00*P76Y(50*Pi* 1 00)

МоторА = 100
МоторВ : 100

Жли 60* l 000*500(50*Pi* 1 00)

МоторА:0
МоторВ :0
Коt-lец

5е* &,},i }28О

PucyHoK 3

5i0 Mt,;

Напишите дJtя робота <Р-1> программу отрисовки траектории, изображённоЙ

на рuсунке 4. Ширина и длина каждой клетки 100 мм, Время движеЕия по

каждому участку траек,Iории необходимо записать в виде формулы,

стартовать робот должен в верхнем левом конце траектории,

PucyHoK 4

MuKctblta:lbttый боJlл за заDонuе - 20.

Максимальный балл за выполненную рабоry - 50,

1
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ВСВРОССИЙСКАЯ ОЛИМПИАДА ШКОЛЬНИКОВ ПО ТЕХНОЛОГИИ
в номинАции <PоБототЕхникА>> 2022-2023 уч,r,

шкоЛЬныЙ этдп. 7-8 классы

Теоретический тур

Задача ЛЪ 1

Саша собрал следующую передачу (См, pucyHoK 1), Ручка I вращается со

скоростью 12 оборотов u ,"nyry. Шестерёнка А имеет 24 зуба, шестерёнка В

имеет 40 зубьев, шестерёнка С имеет 24 зуба, шестерёнка D имеет 8 зубьев,

шестерёнка Е имееТ 8 зубьев, шестерёнка G имеет 24 зуба, шестерёнка F

имеет 8 зубьев.

Определите, сколько

обоснуйте.

оборотов в миЕуту делает pyrKa Н. Свой ответ

Рuсунок I

Максtлуtаltьttый бапл за заdанuе - 12.

Задача ЛЪ 2

среди представленных инструментов выберите те, которые основаЕы на

рычагах первого рода. Свой ответ обоснуйте. объясните, почему другие

инструменты не являются рычагами первого рода.

Буdем назьtваmь усuлuем прLLпаZаемую с1lлу, а наерузкой - преоdолеваелlое

сопроmuвленuе.

&
н

I
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А)

в)

л)

Б)

Молоток

Весы

г)

Ножницы

Щипцы для орехов

&

Е)

К.цеши

2

МаксtLltttьпьный балл за заdанuе - 18.

Сущесmвуюm mрu ocчoзHblx muпа рьlчаzа,

pbt,tctlu первоzо poda эmо mакuе рьlчаzu, в коmорьlх mочка опорьl всеzOа

роrпu,rоrоЬ*ся Jl,reэrcdy mочкамч прuложенuя сuл, mо есmь Meacdy усllлuем u

нсtzрузкой.

рьtчаzч вmоро2о poda - эmо mакuе рьlчаеu, в коmорых почка опорьl нахоdumся

tta odHo"ll конце рьlчаzа, а усllлuе прuклаdьtваеmся к dруzому, Наzрузка, коmорую

нуэtсно поdняmь, располаzаеmся меэюф mочкой опорьl u ycxulueм,

pbt,tazu mреmьеzо роdа - эmо mакuе рьlчаzu , в коmорьlх mочка опорьl

нахоdumся на оdнол,t конце рьlчаZа, а наzрузка прuклаdьtваеmся к dруzому,

Yc'u..lue распола2аеmся лlейсdу mочкой опорьl u на?рузкой,

iý Ф a:)

Гвоздодёр
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На pucyHKe 2 изображена кинематическая схема робота <Р-1>, Посередине,

п,tе;,ttду колёсами, в передНей части робота закреплён (карандаш >, ,Щиаметр

ко.irёс 50 ]\,1м, ширина колёсной базы (расстояние между колёсами) 100 мм,

Задача Ns 3

tJoт.}| ,Е 1,1g,Iý|"1B

PucyHoK 2

Робот <Р-1> lIMeeT следующую систему команд:

Начало // Начало lrрограммы
Конец // Конец программы
МоторА = 100 // задаёт скорость мотора. Мотор вращается со скоростью

//100 оборотов в минуту
Моr,орВ = -50 ll это значит, что мотор В вращается со скоростью 50 оборотов

//в минуту, но в обратном направлении
МоторА = 0 // остановка мотора А
Жди 1000 // ожидание 1с

//Текст, расположенньтй справа от комбинации символов ll, является

//программиста.

Пока 1,cповuе // l\иltэI
тело цикла

kotlert пока

Если условuе // условный оператор
То /I,ействия
Иначе ,Щействия
Конец если

Х=2 // присваивание зЕачения переменной
у_\+2llматематические функции и операции записываются в виде

//с,t,андартньiх математических обозначений из школьЕого курса

J

//комментариями.
/Дрограмма не выполняеТ комментариИ. КомментарИи ЕужIrы для удобства
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Прuмечанuе:
мощность, подаваемая на мотор, задаёт скорость вращения вала мотора, т, е,

команда МоторА: 75 включает мотор А со скоростью вращениJI вала

75 обlмин.

В результате исполнения программы, приведённой ниже, робот <Р-1>

(рисует) линию., изображённую на pucyHKe 3"

Начало
МоторА: 100
МоторВ : 100
Жди 60* 1 000'l'500/(50*Pi* 1 00)

МоторА : -100
МоторВ = 100

Жди 60* 1 000*(1 00*Pi/6Y(50*Pi'l' 1 00)

МоторА: 100
МоторВ: 100

Жди 60* 1 000*500(50*Pi* 100)

МоторА = 0

МоторВ :0
Конец

5,0е,,|ы }28О

PucyHoK 3

l{аttишите для робота <Р-1> программу отрисовки траектории, изображённоЙ

на pucyHle 1. Ширина и длина каждой клетки 100 мм, Время движения rrо

ка;,клому участку траектории необходимо записать в виде формулы,

стартовать робот должен в верхнем левом конце траектории,

PucyHoK 4

Максtлмшцьный ба"ъ,l за заdанuе - 20.

Максимальный балл за выполненную рабоry - 50.

4
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всЕроссийскдя оrццццАщА школьников по тЕхнологии
В НОМИIIАЦИИ <РОБОТОТЕХНИК Ь> 2022-2023 уч.г,

школьныЙ этдп. 9-11 классы

Теоретический тур

Задача ЛЪ 1

Саша собрал следующую передачу (см. рuсунок 1). Ручка J вращается со

скоростью 2 оборота в минуту. Шестерёнка д имеет 40 зубьев, шестерёнка

В имеет 8 зубьев, шестерёнка С имеет 40 зубьев, шестерёнка D имеет 8

зyбьев, шестерёнка Е имеет 24 зуба, шестерёнка F имеет 8 зубьев, шестерёнка

Н имеет 20 зубьев, шестерёнка I имеет 12 зубьев.

Определите, сколькО оборотоВ в минутУ делает pyrKa К. Свой ответ обоснуйте.

к

PucyHoK I

Мuксш,ttttльttьtй балл за заOанuе - 12.

Задача ЛЪ 2

Срели прелставленных инструментов выберите те, которые основаны на

рычаt,ах третьего рода. Свой ответ обоснуйте. Объясните, почему другие
инструмеI{ты не являются рычагами третьего рода.

Буdе:l,L назьtваmь усuлuем прuJtаlаемую сLLпу, а наzрузкоЙ - преоdолеваемое

сопроmuвленuе.

J

i*жýýW&t }

lýý{

в

l
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Сущесmвуюm mрu ocHoзHblx muпа рьlча2а,

Рычаzч перво2о роdа - эmо mакtrе рьlчаzu, в Komopblx mочка опорьl все2dа

располаеаеmся межdу mочкал|хl прuложенuя сuл, mо есmь меэлсdу усltлuем u

наерузкой.

Рьtчаzu вmороео poda - эmо mакuе рычаеu, в Komopblx mочка опорьl

нахоdumся на odHoM конце рьlчаzа, а усllпuе прuклаdьtваеmся к dpyeoMy.

H,t.,py lKa. к()lпорую нужно пооняmь. располаZаеmся межdу mочкой опоры u

.ycllllueM.
Рьtчаzч mреmьеzо poda - эmо mакuе рьtчаzu, в Komopblx mочка опоры

нахслdumся на oOHo.1,1 конце рьlча2а, а на2рузка прuклаdьlваеmся к dруzому.

Усuлuе распола2аеmся ллеэrcdу mочкой опорьl u наzрузкой.

А) Б)

Молоток

в)

Пинцет

д)

&
ot;>i_;

Весы

Открывалка

Ножницы

Щипцы для орехов

г)

в)

2

Ма K.cu.,ttu.lbHbt й балlt за заlаttuе - l8.

týllý
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Задача Ns 3

На pucyHKe 2 изображена кинематическм схема робота <Р- 1>. Посередине

меrкду колёса]vIи, в передней части робота закреплён (карандаш)>.

Карандаш

lйотор А Мотор В

Рuсунок 2

Робоr, <Р- l > имеет следующую систему команд:
Начало // Начало программы
Конец // Конец программы
МоторА=100//з ет ско ость. Мотор вр я со скоDостью 100 оборотов
//в минутy
МоторВ : -50 ll это значит
//в rrин rIo в обратном направлении
МоторА = 0 // остановка мотора А
Ж;ци l000 // ожидание lc
//'I-cricT. ый справа от комбинации символов //, является
//ксlп,tп,тентариями

/Л-Iроцэаь,rма не вьiполняет комментарии. Комментарии нужны для удЕOства

//Irрограr,tплиста

Пока yc,loBue // цикл
Тело цикла

конец пока

Если условuе ll условныи оператоD
То !ействия
Иначе Действия
конец ec.rl и

Х=2 ll присваивание значения переменной

//с,гандар,гных \,lатематических обозначений из школьного курса

J

X=X+2ll Матеп,tатические функции и операции
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Пр tьтtечанtte:
Мощность, подаваемая на мотор, равна скорости вращеЕиrI вала мотора, т. е.

коN{анда МоторА:75 включает мотор А со скоростью вращения вала 7 5 обl

N4ин.

В результате исполнения программы, приведённой ниже, робот <Р-1>

(рисует) линию, изображённую на pucyHKe 3,.

Начало
МоторА : l00
МоторВ - l00
Жди 6000
Mo'r,opA:0
МоторВ: 100
Жди l200*Pi
МоторА = 0

МоторВ :0
Конец

qх 1*S txм

Sl]CI ttм

Напишите программу для робота <Р-1> для рисования 1раектории,
приведённой на рuсунке 4, с использованием оператора цикла. Ширина
и длина каждой клетки составляет 100 мм. Внешний виток (виток состоит из

четырёх прямолинейных участков) следует проходить со скоростью 100

обh,rин, а каждый последующий виток - со скоростью на 10 О% меньше
rrрс;tьiдущей. Скорость моторов IIри повороте равна скорости моторов на
rlройденном до него прямолинейном участке.
Стартовать робот должен в верхнем левом конце траектории.

-J-

Рuсунок 4

Максuмальньtй ба,,lл за заOанuе - 20.

Максимальный балл за выполненную рабоry - 50.

4

PucyHoK 3
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всшроссийскАrI олимпиАдА школьников по тЕхIIологии
В НОМИНАЦИИ (РОБОТОТЕХНИКА>> 2022-,2023 уч.r.

шкоЛьныЙ этдп. 9-11 классы

Теоретический тур

Задача J\Ъ 1

Саша собраЛ следующую передачу (см, pucyHoK,l). Ручка J вращается со

скоростью 2 оборота в минуту. Шестерёнка А имеет 40 зубьев, шестерёнка

В имеет 8 зубьев, шестерёнка С имеет 40 зубьев, шестерёнка D имеет 8

зубьев, шестерёнка Е имеет 24 зуба, шестерёнка F имеет 8 зубьев, шестерёнка

Н имеет 20 зубьев, шестерёнка I имеет i2 зубьев.

Определите, сколько оборотов в минуту делает pyrKa К. Свой ответ обоснуйте.

J

Рuсунок l

Максuмальньtй бмл за заOанuе - I2.

Задача ЛЪ 2

Срели представленных инструментов выберите те, которые основаны на

рычагах третьего рода. Свой ответ обоснуйте. Объясните, почему другие
инструменты не являются рычагами третьего рода,
Буdе,м назьtваlпь усuпuем прuJlаzаел4ую слLцу, а наzрузкой - преоdолеваелtое

сопроmuвленuе.

1

в

кý. ,I} iýa"
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А
l
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Су.цесmвуюm mрu ocHozHblx muпа рычаеа.

Рьtчаеu перво2о poda - эmо mакuе рьlчаzu, в Komopblx mочка опорьt всеzdа

располаzаеmся лlеэtсdу mочкамLl прлLпоэ!сенuя сuл, lпо есmь меэrcdу усuJluел| u

наерузкой.
pbt,tazu вmороzо роdа - эmо mакuе рьlчаzu, в коmорьlх mочка опорьl
нахrldumся на оdнолl конце рьlча2а, а усlшuе прuклаdьлваеmся к dруzому.
Наерузка, коmорую нужно поdняmь, распола2аеmся меэюdу mочкой опорьl u

ус L!,71,1e,\1.

Рьtчаzu mреmьеlо роdа - эmо mакuе рьlчаzu, в Komopblx mочка опорьl

нахоdumся на оdнолl конце рьlча2а, а наzрузка прuклаdьtваеmся к dруzому.

Ycttlue располаzаеmся межOу mочкой опоры u наzрузкой.

А) Б)

Молоток Открывалка

в) г)

Пинцет Ножницы

д)

ýс} ( l

Весы

*р

2

Мuксtьvсtльньtй ба,ъ,l за заOанuе - 18.

Е)

Щипцы для орехов

-ш_
Щв
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Задача NЬ 3

На pucyHKe 2 изображена кинематическаrI схема робота <Р-1>. Посередине

между колёсами, в передней части робота закреплён (карандаш>.

Карандаш

l\loTop л 1,4отор В

Рuсунок 2

Робот <P-l> имеет следующую систему команд:
Начало // Начало аммы
Конец // Конец программы
МоторА: r00 /i задаёт скорость, Мотор вращается со скоростью 100 оборотов
//в мин
МоторВ : -50 ll начит что MoToD В воашается со скооостью 50 оборотов
//в l,tltH но в ооратном напDав лении
МоторА = 0 // остановка мото аА
Жли l000 // ожидание lc
//Тýý9д асположенный справа от комбинации символоr //, являетсяр
//копtментарияпли.
/Лlрограмма не выполняет комментавии. Комментарии нужны для удобства

//пlэограммиста.

Пока условuе // цикл
Тело цикла

конец пока

Если ус-ловuе // условный оператор
То flействия
Иttаче,Щействия
Itонец если

Х=2 ,"7 гrрисваивание значения переlценной

//стандартных математических обозначений из школьного к\ъса

_)

о

x=x+2ll Математические функции и операции записываются в виде
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Начало
МоторА = 100
МоторВ:100
Жди б000
МоторА:0
МоторВ: 100
Жди 1200*Pi
МоторА - 0

МоторВ - 0

Конец

Ё: 1S& ь*м

ý*0 gtм

PucyHoK 3

Напишите программу для робота <Р-1> для рисования траектории,
приведённой на рuсунке 4, с использованием оператора цикла. Ширина
и д.;rина каждой клетки составляет 100 мм. Внешний виток (виток состоит из
четырёх прямолинейных участков) следует проходить со скоростью 100
об/л,rин, а каrкдый последующий виток - со скоростью на 10 0/о меньше

ей. Скорость моторов при повороте равна скорости моторов наIl с

пройленном до него прямолинейном участке.
Стартовать робот должен в верхнем левом конце траектории.

PucyHoK 4

Максшlttальпьtй бцъq за заdанuе - 20.

Максимальный балл за выполненную рабоry - 50.

4

Прuмечанuе:
Моlцность, подаваемая на мотор, равна скорости вращения BщIa мотора, т, е.

команда МоторА: 75 включает мотор А со скоростью вращения вала 75 об/

милl.

В результате исполнения программы, приведённой ниже, робот <Р-1>

(рисует) линию, изображённую на pucyHKe 3,.
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Задача J\b 1

Car:ta собрал следующую передачу (см. pucyHoK -1). Ручка J вращается со
скоростью 2 оборота в минуту. Шестерёнка А имеет 40 зубьев, шестерёнка
В имеет 8 зубьев, шестерёнка С имеет 40 зубьев, шестерёнка D имеет 8

зубьев, шестерёнка Е имеет 24 зуба, шестерёнка F имеет 8 зубьев, шестерёнка
Н имеет 20 зубьев, шестерёнка I имеет 12 зубьев.

ОiIреде:lиr,с, скоJько оборотов в минуту делает ручка К. Свой ответ обоснуйте.

l
ts

;

к

PucyHoK I

Моксlь+tальньtй бьъ.l за заdанuе - 12.

Задача Л! 2

Срели представленных инструментов выберите те., которые основаны на

рычагах третьего рода, Свой ответ обоснуйте. Объясните, почему другие
инструменты не являются рьlчагами третьего рода.
Б.ydell назьtваmь усuлuелr прLulаеаемую cLLпy, а наzрузкой - преоdолеваеллое

сопроmчв,lенuе.

J

,А

lгýa

l
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Суцесmвуюm mрu основных muпа рьlчаеа.

рьtчаzu первоео роdа - эmо mакuе рьlча)u, в коmорых mочка опорьl все2dа

распо:lа?аеmся мелсdу mочка,л,lч прLLцоэrсенuя сuл, mо есmь ллеэюdу усuлuем u

нсrzрlзкrlй.

рьtчсrztt вmороео poda - эmо mакuе рьlчаzu, в коmорьlх mочка опорьl

нахоdumся на оdнол,t конце рычаzа, а усuлuе прuклаdьlваеmся к dpyeoMy,

наерузка, коmорую нуэrсно поdняmь, распола2аеmся межdу mочкой опоры u

yclлue,I4.

р ычсt:u mреmьеzо роdа - эmо mакuе рьlча?u, в komopblx mочка опорьl

rtахtлdrttпся на odHol,t конце рычаZа, а наZрузка прuкпаOьtваеmся к dруzому,

Ycttlue располаеаеmся межdу mочкой опоры u наzрузкоЙ.

А) Б)

Молоток

в)

Пинцет

д)

ОФ(",_;

Весы

Открывалка

Ножницы

г)

Е)

2

Максuмьцьньtй ба,ъц за заdанuе - 18,

Щипцы для орехов
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Задача J\Ъ 3

На pucyHKe 2 изображена кинематическая схема робота <Р-1>. Посередине

lчrе;клу ко;rёсами, в передней части робота закреплён (карандаш).

Карандаш

Мотор А l\ioTop В

PucyHoK 2

Робот <Р-1> имеет следующую систему команд:
Нача.:tо // Нача;rо п о аммы
Конец // Конец программы
МоторА = l00 // задаёт скорqсIц Мотор вращается со скоростью 100 оборотов

//в ллинуту

//'I'eKcT, расположенный справа от комбинации символов //, является

/ДIрограмма не выцодцдетдQ}ц!49цтавци. КомментаDии Ilужны для удобства

//программиста.

Пока условuе // цикл
Тело цикла

консц пока

Ecllи условuе // условный оператор
То Щействия
Иначе Щействия
конец если

x=x+2ll Математические фчнкции и опеDации записываются в виде

математических обозначений из школьного курса//стандартных

J

о

МоторВ : -50 // это значит. что мотор В вращается со скоростью 50 оборотов

//в_цццлщъ но в обратном направлении
МоторА:0 // остановка мотора А
Жли 1000 // ожидавие 1с

//коллп,tентариями.

Х=2 ii присваивание значе
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Прuмечttнuе:
Мощность, подаваемая на мотор, равна скорости вращения ваJIа мотора, т, е,

команда МоторА : 75 включает мотор А со скоростью вращеншI вала 75 обl

мин.

В результате исполнения программы, приведённой ниже, робот <Р-1>

(рисует) линию, изображённу ю на pucyHKe 3,.

Начало
МоторА : l00
МоторВ : 100
Жди 6000
МоторА = 0
МоторВ: l00
Жди 1200*Pi
МоторА:0
МоторВ :0
Конец

Напишите программу для

R: 100 t*H

PucyHoK 3

робота (P-l) для рисоваЕия траектории,

прt
и ._l

rведённой на pucyHаe 4, с использованием оператора цикла, Ширина

,tиtlа ка;кдой клетки составляет 100 мм. Внешний виток (виток состоит из

чеl,ырех прямолинеиных участков) с-lе ет проходить со скоростью 100

об/шtин, а каждый последующий виток - со скоростью на l0 % меЕьше

Il с Ll ей. Скорость моторов при повороте равна скорости моторов на

пройденном до него прямолинейном участке.
стартовать робот должен в верхнем левом конце траектории.

PucyHoK 4

Мсtксtшtальньtй баltл за заоанuе - 20.

Максимальный балл за выполненную рабоry - 50.

4


