
10-11 КЛАСС 

Тестовые задания 

Общая часть 

Впишите правильный ответ 

1. ___________ – область фундаментальной и прикладной науки и 

техники, включающая теоретическое обоснование, практические 

методы исследования, анализа и синтеза, а также методы 

производства и применения продуктов с заданной атомной 

структурой путём контролируемого манипулирования отдельными 

атомами и молекулами. 

2. Доход открытого акционерного общества (ОАО) за текущий год составил 50 млн. 

рублей, а издержки – 32 млн. рублей. На собрании акционеров было решено выплатить по 

дивидендам 40% от прибыли предприятия. Сколько денег получит гражданин А, 

владеющий 7 % акций ОАО? 

3. Петя выполнил чертёж плоской детали и нанёс на него размеры в миллиметрах (см. 

чертёж). Деталь содержит два цилиндрических отверстия. 

Чертёж 

Определите площадь (в квадратных сантиметрах) одной стороны детали. При 

расчётах примите π ≈ 3,14. Ответ округлите до целого. Для получения более точного 

результата, округление стоит производить только при получении финального ответа. 

4. Установите соответствие между понятиями 

1 Специализация труда а – это то, с помощью чего человек воздействует на предмет 

труда с целью производства благ. 

2 Профессиональная 

деятельность 
б – форма общественного разделения труда. 

3 Средства труда в – это деятельность человека по своей профессии и 

специальности в определённой     сфере и отрасли 

производства. 

4 Умственный труд г – это труд, в процессе которого человек затрачивает свои 

интеллектуальные усилия. 

5 Тарифная система е – исторически сложившаяся совокупность предприятий, 

характеризующаяся единством экономического 

назначения. 

6 Отрасль ж – определяет объём работ, который должен быть выполнен 

за данный отрезок времени. 

7 Норма выработки з – совокупность нормативов для планирования оплаты труда. 



5. Новейшие технологии в лёгкой промышленности позволяют 

получать автоматизированные обмеры тела для швейной 

индустрии и антропометрических исследований, с помощью 

специального программного обеспечения и оборудования. 

Какое оборудование изображено на фотографии? 

Специальная часть 
6. Управляющие программы для станка, ответственные за формирование детали и 
содержащие в себе детально расписанные по времени инструкции для каждого двигателя 
осевых приводов и шпинделей, называются джи-кодами (G-Code). Строки, начинающиеся 
на G, составляют большую часть программы для станков с ЧПУ. Станок с ЧПУ работает в 
горизонтальной плоскости XY. Головка лазера находится в точке с координатами (30; 16). 
Лазер включён. Станок выполнил команду G1 X120 Y16. Определите длину отрезка, 
прорезанного лазером после выполнения этой команды. Считайте, что 1 единица по 
каждой из осей соответствует 2 мм. Ответ выразите в сантиметрах. Справочная 
информация Функция G1 X Y кодирует линейное движение. Этот код перемещает 
инструмент от текущей точки по прямой линии к точке с координатами (X; Y). Например, 
G1 X10 Y40 переместит инструмент к точке с координатами (10; 40). 
7. Рома решил откалибровать на роботе датчик освещённости. Он поставил робота на поле 
и измерил показания датчика на чёрном и на белом. В результате он получил, что на 
чёрном датчик показывает 12, а на белом показывает 90. В качестве границы серого Рома 
решил взять среднее арифметическое показателей датчика на чёрном и на белом. 
Определите, какое значение границы серого получил Рома. 
8. Робот оснащён двумя отдельно управляемыми колёсами диаметром 8 см. Колёса 
напрямую подсоединены к моторам. Левым колесом управляет мотор B, правым колесом 
управляет мотор C. Ширина колеи (расстояние между центрами колёс) равна 40 см. Робот 
совершил танковый разворот на 90° (колесо B вращается назад, колесо C вращается 
вперёд). Определите угол, на который повернётся ось мотора С за время поворота робота. 
Ответ дайте в градусах. При расчётах примите π ≈ 3,14. 
9. Иван собрал следующую передачу (см. схему передачи). 

 
При сборке передачи были использованы две шестерёнки с 8 зубьями, две шестерёнки с 24 

зубьями и две шестерёнки с 40 зубьями. Ведущая ось совершает 18 оборотов в минуту. 

Определите, сколько оборотов за 300 секунд сделает ведомая ось. 

10. На псевдокоде написали программу:  

Начало  

А = 3 В = 9  

С = 12  

Повторить 3 раза  

А = А+1  

В = В – 2 



  С = В + 1  

Конец Повторить 

 С = 15 – C  

Конец  

Укажите, чему равно значение переменной С.   
11.  Рома решил откалибровать на роботе датчик освещённости. Он поставил робота на 
поле и измерил показания датчика на чёрном и на белом. В результате он получил, что на 
чёрном датчик показывает 114, а на белом показывает 850. Рома написал программу и 
занёс в неё полученные значения.  

#include stdio.h  

int white = 0;  

int black = 0;  

float grey = 0; // граница серого  

void loop()  

{ 

white = 850;  

black = 114;  

grey = floor((black + white) / 2);  

} 

print(grey) 

Укажите, какое значение границы серого будет выведено на экран. 
Справочная информация Функция floor(x) возвращает ближайшее целое число к числу x, 
но не больше, чем само число x. 
12. Вдоль стены в одну линию выложили квадратные плитки. Размер каждой плитки 30 на 
30 см. Всего выложили 21 плитку. Среди всех плиток есть 1 красная, остальные – белые. 
Красная плитка расположена так, что слева и справа от неё находится по 10 белых плиток. 
Робот может двигаться вперёд и назад вдоль стенки по плиткам. В начале робот находится 
в центре красной плитки. Переезжая в соседнюю плитку, робот останавливается в её 
центре. В момент старта робот ориентирован строго вправо (см. схему). 

 
Робот выполнил программу:  
Начало 

Повторить 3 раза  

Вперёд на 3 плитки  

Назад на 1 плитку  

Конец Повторить  

Назад на 2 плитки  

Конец  

Определите, на какой плитке окажется робот после окончания работы программы. 
Укажите положение робота относительно красной плитки. Ответ дайте в виде целого 
числа. Если после выполнения программы робот окажется на красной плитке, то запишите 
0, если робот будет правее красной плитки, то запишите номер плитки, на которой 
находится робот (например, 1), если робот находится левее красной плитки, то запишите 
номер плитки со знаком минус (например, –1). 



13.  Робот оснащён двумя отдельно управляемыми колёсами диаметром 12 см. Колёса 

напрямую подсоединены к моторам. Левым колесом управляет мотор B, правым колесом 

управляет мотор C. Ширина колеи (расстояние между центрами колёс) равна 24 см. Робот 

совершил поворот вокруг колеса B на 70° (колесо B зафиксировано, колесо C вращается 

вперёд). Определите угол, на который повернётся ось мотора С за время поворота робота. 

Ответ дайте в градусах. При расчётах примите π ≈ 3,14. 

14. Робота поставили на штрих-код, содержащий чёрные и белые линии одинаковой 

ширины. Робот движется равномерно, перпендикулярно линиям штрих-кода. Первые две 

линии контрольные: первая линия чёрная, вторая белая. Следующие 6 линий могут быть 

как чёрными, так и белыми. Считанные датчиком освещённости значения записывают в 

таблицу (см. таблицу измерений). Запись данных начата с контрольной чёрной линии, как 

только датчик оказывается первый раз над чёрным. Определите, сколько белых линий 

было среди 8 линий в штрих-коде. В ответ запишите только число. Если несколько линий 

одного цвета идут подряд, они считаются разными линиями. На каждую линию 

приходится одинаковое количество измерений. В таблице представлены только измерения, 

сделанные роботом на линиях штрих-кода. 

 
15. Робот-чертёжник движется по ровной горизонтальной поверхности и наносит на неё 

изображение четырёхугольника ABCD при помощи кисти, закреплённой посередине 

между колёс. ABCD – трапеция с основаниями BC и AD, ∠ А = 60°, ∠ С = 45°. Все 

повороты робот должен совершать на месте. Робот не может ехать назад. Робот должен 

проехать по каждому отрезку траектории ровно по одному разу. Укажите вершину, из 

которой робот должен стартовать, чтобы суммарный угол поворота робота был 

минимален. 

16. Робот оснащён двумя отдельно управляемыми колёсами, радиус каждого из колёс 

робота равен 12 см. Левым колесом управляет мотор А, правым колесом управляет мотор 

В. Колёса напрямую подсоединены к моторам. Робот движется прямолинейно. В начале 

работы программы энкодеры моторов были обнулены. Дальнейшее изменение показаний 

энкодера мотора А показано на графике. 

 

 
Определите расстояние, на которое робот переместился за 5 секунд. Ответ дайте в 

сантиметрах, округлив результат до целого. При расчётах примите π ≈ 3,14. Округление 

рекомендуется производить только при получении финального ответа. 

 



17. Длинный тонкий прочный невесомый стержень разрезан на семь равных частей. В 

местах деления стержня укреплены шарики так, что их центры совпадают с точками 

разреза (см. Рисунок).  

 
 Массы шариков последовательно возрастают от 10 до 80 граммов. Длина стержня равна 1 

м 4 дм 7 см. На каком расстоянии от левого конца надо подвесить стержень, чтобы он 

занял горизонтальное положение. Ответ дайте в сантиметрах, приведя результат с 

точностью до целых 

18. Миша нарисовал следующую кинематическую схему манипулятора (см. Схему 

манипулятора). 

 
На схеме все звенья соединены под прямым углом. Известно, что a = 10 см, b = 20 см, c = 

1,7 м, R = 30 см, φ = 360°. При этом φ – это угол, на который поворачивается вращательная 

кинематическая пара. Какую форму имеет рабочая область манипулятора? 

19. Определите, чему равна площадь рабочей области манипулятора из предыдущего 

задания, ориентируясь на точку А (см. Схему манипулятора). Ответ дайте в квадратных 

дециметрах, приведя результат с точностью до целых. При расчётах примите π ≈ 3,14. 

Округление стоит производить только при получении финального ответа. 

20. Творческое задание (5 баллов) 

 Робот-чертёжник движется по ровной горизонтальной поверхности и наносит на неё 

изображение пятиконечной звезды при помощи кисти, закреплённой посередине между 

колёс (см. Рисунок). 

 



Известно, что ∠A на 10° больше, чем ∠С, ∠E на 20° больше ∠G, ∠I меньше полусуммы ∠A 

и ∠Е на 20°, ∠E на 5° больше полусуммы углов ∠С и ∠G. Все повороты робот должен 

совершать на месте. Робот не может ехать назад. Робот должен проехать по каждому 

отрезку траектории ровно по одному разу.  

Укажите вершину, из которой робот должен стартовать, чтобы суммарный угол поворота 

робота был минимален. В ответ запишите только букву, обозначающую вершину. 

Определите минимальный суммарный угол поворота робота, на который он должен 

повернуться при проезде по всей траектории. Ответ дайте в градусах. 

 


