Муниципальный этап ВсОШ по информатике (робототехнике) – 2025, Теоретический тур 9 – 11 классы
Ростовская область, 26 ноября 2025 года

Задача 1
Для разблокировки системы управления роботом необходимо выполнить сложное логическое условие. Система анализирует четыре параметра:  
- P: Датчик касания нажат (1 - нажат, 0 - нет). 
- Q: Уровень заряда батареи больше 50% (1 - да, 0 - нет).
- R: Получена команда от оператора (1 - да, 0 - нет).  
- S: Код подтверждения верен (1 - да, 0 - нет).
Система разблокируется, если логическое выражение (P OR NOT Q) AND (R OR S) имеет значение ИСТИНА (1). Рассчитайте числовое значение логического выражения (1 -истина, 0 - ложь) в следующих ситуациях:
1. Состояние системы: P=0, Q=1, R=0, S=1.  
2. Состояние системы: P=1, Q=0, R=1, S=0.  
3. Инженер перепутал провода датчиков P и Q. В этом состоянии показания с датчиков поступают следующие: P=1, Q=0, R=0, S=1. Рассчитайте значение выражения с учетом этой ошибки. 
Задача 2
На невесомом рычаге длиной 2,0 м, который подвешен ниткой за середину, слева расположен груз 6 кг на расстоянии 0,5 м и груз 3 кг на расстоянии 0,8 м. Справа расположен груз 5 кг на расстоянии 0,6 м. На правом конце рычага приложена сила F. Система находится в равновесии. 
1. Справа убрали силу F, остался только груз 5 кг (0,6 м). Найдите расстояние от оси, на которое нужно добавить второй груз 3 кг справа, чтобы система сохранила равновесие.
2. В исходном состоянии, слева, на расстоянии 0.8 м от оси добавили третий груз 1 кг. На каком расстоянии справа нужно разместить дополнительный груз 2 кг, чтобы система осталась в равновесии без изменения силы F?
3. В исходном состоянии все грузы сдвинули на 0,1 м ближе к оси. Какую новую силу F нужно приложить для равновесия?
Задача 3
Для езды по черной линии робот использует два аналоговых датчика цвета, которые выдают значения в диапазоне от 0 до 100. Для управления роботом используется П-регулятор с коэффициентом Kp = 0.5, ошибка и мощность моторов рассчитывается следующим образом:
e = Правый - Левый (диапазон датчиков 0-100)
М_лев = 50 - Kp * e
М_прав = 50 + Kp * e
Были получены экспериментальные данные за 6 замеров:
	Замер
	Левый
	Правый
	Время (с)

	1
	85
	15
	0.0

	2
	70
	30
	0.2

	3
	55
	45
	0.4

	4
	45
	55
	0.6

	5
	35
	65
	0.8

	6
	30
	70
	1.0



1. Рассчитайте разность мощностей (Правый - Левый) моторов в 6-м замере.
2. Найдите среднюю скорость левого мотора за первые 0.8 секунд
3. Определите верхний предел для коэффициента Kp, при котором мощность любого мотора не превышает 90 даже при максимальной ошибке.
Задача 4
Робот «Покоритель трасс» участвует в соревнованиях, где нужно показать лучший результат на двух этапах: «Скорость» и «Проходимость». Его привод собран по следующей схеме: Мотор в 3600 оборотов в минуту вращает червячную передачу 1:30, которая передает вращение на понижающую зубчатую передачу 10:30. На диаметр колеса робота составляет 10 см, масса робота 2 кг. Длина 1 этапа трассы составляет 30 метров. Ответы округлите до десятых.
1. Рассчитайте общее передаточное отношение всей системы от мотора до колеса. 
2. Определите, за какое время (в секундах) робот проедет трассу первого этапа. 
3. Робот едет по трассе «Проходимость», коэффициент трения скольжения колеса робота о поверхность равен 0.6. Какую минимальную силу должен приложить робот чтобы поехать? 
Задача 5
Инженеры настраивают разворот двухколесного робота для прохождения трассы. Робот имеет следующие параметры:
Колесная база: L=0.4 м.
Диаметр колес: D=0.08 м.
Максимальная линейная скорость точки на ободе колеса: Vmax=3.5 м/c. 
Для разворота используется режим поворота вокруг центра робота, когда линейные скорости колёс равны по модулю, но противоположны по направлению. 
1. Рассчитайте минимальное время tmin (в секундах), за которое робот может выполнить разворот на 180°.
2. При таком развороте определите путь Sц (в метрах), который пройдет центр робота относительно земли.
[bookmark: _GoBack]3. Батарея робота имеет напряжение U = 12 и ёмкость Q = 20 А⋅ч. При развороте на месте с максимальной скоростью за время t = 0.18 с моторы робота суммарно потребляют из батареи энергию W = 450 Дж. Оцените, сколько всего полных разворотов на 180° робот сможет выполнить на одной заряженной батарее. Расчетами потерь на работу бортовой электроники (процессор, датчики) пренебречь.
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