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Задание 1. (2 балла) 

 

Составьте алгоритм программы робота для прохождения лабиринта (см. 

рисунок). Используйте следующие команды "вперед" (движение вперед на 1 

клетку), "налево" (поворот налево на 90 в той же клетке) и "направо" 

(поворот направо на 90 в той же клетке, которые помогут роботу пройти 

лабиринт и достичь конечной позиции по кратчайшему пути, избегая 

препятствий. Старт обозначен зеленым, финиш – красным. Стартовое 

расположение робота показано стрелкой. 

Задание 2. (4 балла) 

 



Преподаватель робототехники дал задание Алексею собрать схему и 

написать программный код для мигания светодиодом на платформе Arduino, 

без использования функции «delay()». Алексей сначала собрал схему (см. 

рисунок), преподаватель ее проверил и сказал, что ошибок в схеме нет. После 

этого Алексей написал программный код (см. рисунок), но при проверке 

выяснилось, что код не работает. Какие ошибки допустил Алексей в 

программном коде? Обоснуйте полученный ответ. 

Задание 3. (5 баллов) 

 

Для робота была собрана многоступенчатая механическая передача (см. 

рисунок). Рассчитайте частоту вращения колеса (в об/мин), при условии, что 

муфта М1 – выключена и шестерни не будут передвигаться по осям (передача 

движения будет осуществляться по уже установленному положению 

зубчатых колес). Обоснуйте полученный ответ. Данные о количестве зубьев 

(для зубчатых передач) и диаметре шкивов (для ременной передачи) указаны 

на кинематической схеме. 

 

 

 

 

 



Задание 4. (7 баллов) 

 

Василий нашел некий код в интернете (см. рисунок) и захотел разобраться в 

нем и протестировать его. Помогите Василию подобрать необходимые 

компоненты для схемы, нарисовать ее и подробно описать логику работы 

кода. 

Задание 5. (8 баллов) 

Робот оснащен двумя отдельно управляемыми колесами, диаметр каждого из 

колес робот равен 6 см. Левым колесом управляет мотор А, правым колесом 

управляет мотор В. Колеса напрямую подсоединены к моторам. Маркер 

закреплен посередине между колес. Ширина колеи робота равна 18 см. 

Моторы на роботе установлены так, что если обе оси повернуться на 10, то 

робот поедет прямо вперед. При расчетах примите 3,14. В начале работы 

программы энкодоров моторов были обнулены. Дальнейшее изменение 

показаний энкодоров показано на графиках: 



  

График изменения показаний энкодера мотора А 

  

График изменения показаний энкодера мотора В 

Определите: 

1. Отрезок времени, когда робот совершал первый танковый разворот. 

2. Отрезок времени, когда робот совершал третий проезд прямо. 

3. Отрезок времени, когда робот совершал танковый разворот налево. 

4. Длину отрезка, который робот начертил при втором проезде прямо. 

5. Градусную меру угла, на которую повернулся робот при втором 

танковом развороте. 
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6. Площадь геометрической фигуры, которую начертил робот с помощью 

маркера. 

Обоснуйте полученные ответы. 

Задание 6. (9 баллов) 

Универсальность манипулятора оценивается числом степеней свободы, 

определяющий его двигательные возможности, то есть способностью 

манипулятора перемещаться в пространстве. С помощью кинематических 

схем показывают, как происходит передача движения в различных степенях 

подвижности.  

 

Рассчитайте число степеней свободы манипулятора (см. рисунок), изобразите 

форму рабочего пространства манипулятора и рассчитайте его объем, 

учитывая, что кинематическая пара L1 перемещается от 30 см до 50 см, L2 – 

перемещается на 100 см, а максимальный угол поворота кинематической пары 

 составляет 90.  

Обоснуйте полученные ответы.  
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