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Индивидуальная часть 

Персональный лист участника с номером 434: 

Математика 

 



 

 



 

 



Физика 

 



 



 

  



 

 



Информатика 

Задача 1.1 

Предложенный код программы на языке Python: 

 1    #first колво, звенья, нужный 
 2    #second заполненность по очереди 
 3    first = [int(i) for i in input().split()] 
 4    second = [int(i) for i in input().split()] 
 5    time = 0 
 6    for i in second: 
 7 if first[2] == first[1] + 1 or first[0] + 1 - 
first[1] == first[2]: 
 8 num = first[2] 
 9 time = (second[num-1]) 

10 else: 
11 nem = first[1] +1 
12 while nem != second[2] and len(second) != 

first[1]*2: 
13 time += second[nem-1] 
14 del second[nem-1] 
15 first[0] -= 1 
16 first[2] -= 1 
17    print (time) 

 
Данный код приводил к ошибке теста №6 (неправильный ответ) (0 
баллов). 

 

  



Командная часть 

Результаты были получены в рамках выступления команды: Сарос 

Личный состав команды: 

● Смолин Владимир 
● Горшенин Валентин 
● Морозов Данил 

Команда “Сарос” во время проведения испытания собранного устройства: 

 
Протокол выполнения заданий 
 
 

Задание Итог 

Задание 0 подготовка к работе Выполнена (2 балла) 

Задание 1 ​Ориентация и 
стабилизация 

Не выполнена (0 баллов). Спутник не 
стабилизировался на необходимое время. 

Задание 2 Оптический канал связи Выполнена (4,5 балла). Выполнена после 
получения кода подсказки (-50% баллов). 



Задание 3 Неизвестная планета Выполнена (8 баллов) 

Задание 4 Новый модуль спутника Не выполнена (0 баллов) 

Задание 5 Канал телеметрии Выполнена (20 баллов) 

Задание 6 Миссия Не выполнена (0 баллов) 

 
 
Задание 0 подготовка к работе 
Собранный аппарат выглядел следующим образом: 

 
 

Задание 1. ​Ориентация и стабилизация 
 
Для решения был предложен следующий код: 
 
def​ motor_check(num): 
    ​if​ ​not​ motor_get_state(num): 
        ​if​ motor_turn_on(num): ​return​ 1 
        sleep(2)  
    ​if​ motor_set_speed(num, 1000): ​return​ 1 
    sleep(5)  
    ​if​ motor_set_speed(num, 0): ​return​ 1  
    motor_turn_off(num)  



def​ control(): 
    res = motor_check(1) 
    ​print​ (res) 
 
Задание 2. Оптический канал связи 
 
Код для передатчика: 
 
#include <stdint.h> 
 
const​ ​uint8_t​ DIODE_PIN = 11; 
 
const​ ​unsigned​ ​long​ UART_BAUD_RATE = 600; 
const​ ​unsigned​ ​long​ UART_DELAY_US = 1000000 / UART_BAUD_RATE; 
 
const​ ​unsigned​ ​long​ CARRIER_FREQUENCY = 56000; 
const​ ​unsigned​ ​long​ CARRIER_DELAY_CYCLES = F_CPU / (CARRIER_FREQUENCY * 2); 
 
static​ ​void​ initPWM() 
{ 
  TCCR1A = 0; 
  TCCR1B = 0; 
  TCCR1C = 0; 
  TIMSK1 = 0; 
} 
 
static​ ​void​ startPWM() 
{ 
  TCCR1B = 0; 
  TCCR1A = 0; 
  TCNT1 = 0; 
  OCR1A = CARRIER_DELAY_CYCLES - 1; 
  TCCR1A = (0 << COM1A1) | (1 << COM1A0) | 
           (1 << WGM11) | (1 << WGM10); 
  TCCR1B = (1 << WGM13) | (1 << WGM12) | 
           (0 << CS12) | (0 << CS11) | (1 << CS10); 
} 
 
static​ ​void​ stopPWM() 
{ 
  TCCR1B = 0; 
  TCCR1A = 0; 
} 
 
static​ ​void​ sendZero() 
{ 
  startPWM(); 
  delayMicroseconds(UART_DELAY_US); 



} 
 
static​ ​void​ sendOne() 
{ 
  stopPWM(); 
  delayMicroseconds(UART_DELAY_US); 
} 
 
void​ setup() 
{ 
  pinMode(DIODE_PIN, OUTPUT); 
  digitalWrite(DIODE_PIN, LOW); 
  Serial.begin(9600); 
 
  initPWM(); 
} 
 
void​ sendByte(​uint8_t​ byte) 
{ 
  sendZero(); 
 
  ​for​ (​int​ i = 0; i < 8; i++) { 
//    Serial.println(byte & 1); 
    ​if​ ((byte & 1) != 0) { 
      sendOne(); 
    } ​else​ { 
      sendZero(); 
    } 
 
    byte >>= 1; 
  } 
 
  sendOne(); 
} 
 
void​ loop() 
{ 
   ​if​ (Serial.available() > 0) { 
 
    sendByte(Serial1.read()); 
    ​//delay(1000); 
  } 
} 
 
Код для приемника: 
 
#include <stdint.h> 
 



void​ setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 
  Serial1.begin(600); 
} 
 
void​ loop() 
{ 
//  if (Serial1.available() > 0) { 
//    uint8_t received_byte = Serial1.read(); 
//    Serial.println(String(received_byte)); 
 
  ​if​ (Serial1.available() > 0) { 
    Serial.write(Serial1.read()); 
  } 
} 
 
Задание 3. Неизвестная планета 
 
def​ msg_r(msg, trn = 1, res = 2, off = True):  
    ​# msg - сообщение, trn - номер передатчика, res - номер наземного приемника,  
 
    ​if​ ​not​ transceiver_get_state(trn): ​# если передатчик не включен: включить 
        ​if​ transceiver_turn_on(trn):   ​# попытка включить 
            ​return​ 1                   ​# если не удалось включить, вернуть код ошибки 1 
        sleep(0.5)                     ​# если нормально принят сигнал о включении, ждать 0.5 сек 
    ​if​ ​not​ transceiver_send(res, trn, msg): ​# если не удалось передать сообщение, 
        transceiver_turn_off(trn) ​# выключить передатчик 
        ​return​ 1 ​# вернуть код ошибки 
    ​if​ off: transceiver_turn_off(trn)  ​# выключить передатчик 
    ​# return 0 # вернуть код нормального завершения 
    ​return​ msg 
def​ control(): 
    res = msg_r(1,0,0) 
    ​print​ (res) 
 
 
Задание 4. Новый модуль спутника 
 
void​ ​setup​() 
{ 
  Serial.begin(​115200​); 
} 
 
void​ ​loop​() 
{ 

Serial.write(); 
} 



Задание 5. Канал телеметрии 
 
import​ time  
 
def​ control(): 
    ​print("SAROS");  
    print(3);  
    print(";");  
    print(​time.time()​); 
 
 
Задание 6. Миссия 
 
Спутник: 
import​ time  
 
def​ control(): 
    ​print("SAROS");  
   trn = 1, res = 2 
   transceiver_send(res, trn, ​"SAROS"​) 
 
  
Передатчик: 
#include <stdint.h> 
 
const​ ​uint8_t​ DIODE_PIN = 11; 
 
const​ ​unsigned​ ​long​ UART_BAUD_RATE = 600; 
const​ ​unsigned​ ​long​ UART_DELAY_US = 1000000 / UART_BAUD_RATE; 
 
const​ ​unsigned​ ​long​ CARRIER_FREQUENCY = 56000; 
const​ ​unsigned​ ​long​ CARRIER_DELAY_CYCLES = F_CPU / (CARRIER_FREQUENCY * 2); 
 
static​ ​void​ initPWM() 
{ 
  TCCR1A = 0; 
  TCCR1B = 0; 
  TCCR1C = 0; 
  TIMSK1 = 0; 
} 
 
static​ ​void​ startPWM() 
{ 
  TCCR1B = 0; 
  TCCR1A = 0; 
  TCNT1 = 0; 
  OCR1A = CARRIER_DELAY_CYCLES - 1; 



  TCCR1A = (0 << COM1A1) | (1 << COM1A0) | 
           (1 << WGM11) | (1 << WGM10); 
  TCCR1B = (1 << WGM13) | (1 << WGM12) | 
           (0 << CS12) | (0 << CS11) | (1 << CS10); 
} 
 
static​ ​void​ stopPWM() 
{ 
  TCCR1B = 0; 
  TCCR1A = 0; 
} 
 
static​ ​void​ sendZero() 
{ 
  startPWM(); 
  delayMicroseconds(UART_DELAY_US); 
} 
 
static​ ​void​ sendOne() 
{ 
  stopPWM(); 
  delayMicroseconds(UART_DELAY_US); 
} 
 
void​ setup() 
{ 
  pinMode(DIODE_PIN, OUTPUT); 
  digitalWrite(DIODE_PIN, LOW); 
  Serial.begin(9600); 
 
  initPWM(); 
} 
 
void​ sendByte(​uint8_t​ byte) 
{ 
  sendZero(); 
 
  ​for​ (​int​ i = 0; i < 8; i++) { 
//    Serial.println(byte & 1); 
    ​if​ ((byte & 1) != 0) { 
      sendOne(); 
    } ​else​ { 
      sendZero(); 
    } 
 
    byte >>= 1; 
  } 
 



  sendOne(); 
} 
 
void​ loop() 
{ 
   ​if​ (Serial.available() > 0) { 
 
    sendByte(Serial1.read()); 
    ​//delay(1000); 
  } 
} 
 
Приемник: 
 
#include <stdint.h> 
 
void​ setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 
  Serial1.begin(600); 
} 
 
void​ loop() 
{ 
//  if (Serial1.available() > 0) { 
//    uint8_t received_byte = Serial1.read(); 
//    Serial.println(String(received_byte)); 
 
  ​if​ (Serial1.available() > 0) { 
    Serial.write(Serial1.read()); 
  } 
} 


