
Работа призера заключительного этапа 

командной инженерной олимпиады школьников 

Олимпиада Национальной технологической инициативы 

 

Профиль «Нейротехнологии» 

Чепурова Алла Алексеевна 

 

Класс:​ 10 
 
Школа: ​Государственное автономное 
общеобразовательное учреждение "Лицей 
Иннополис" 
 
 
Уникальный номер участника:​ 753 
 
 

Город:​ Иннополис 
 
Регион:​ Республика Татарстан 
 
Команда на заключительном 
этапе:​ Gravity 

 

Результаты заключительного этапа: 

 

 

 

 

  



Индивидуальная часть 

Биология 
Персональный лист участника с номером ​753​: 

 



 
Лист №1.  

 
Оценка за задачу №1: ​18 баллов 

 



Лист №1 (оборотная сторона) 

 

Оценка за задачу №3​: 5 баллов 

 

 



Лист №2 

 
 

 

 



Лист №2 (оборотная сторона)

 
Оценка за задачу №4: ​20 баллов 



 
Лист №3 

 
Оценка за задачу №42: ​5 баллов 



Лист №3 (оборотная сторона) 

 

 

 



Физика 
Персональный лист участника с номером ​753​: 

 



Лист №1 

 

Оценка за задачу №4: ​15 баллов 



Лист №1 (оборотная сторона) 

 

Оценка за задачу №1: ​0 баллов 



Лист №2 

 

 



Лист №2 (оборотная сторона) 

 
Оценка за задачу 2: ​10 баллов 

Оценка за задачу 3: ​10 баллов 



Информатика 

Участник не приступал к решению задач по информатике индивидуального 
тура. 

  



Командная часть 

 

Результаты были получены в рамках выступления команды: Gravity 

Личный состав команды: 

● Попутчиков Георгий 
● Чепурова Алла 
● Шептур Ангелина 

Фотографии собранного манипулятора командой ​Gravity: 

 

 



 

 

 



Код программы, написанной командой Gravity:  

        #include <Servo.h> // servo connect 

int xt = 1; 

int temp = 0; 

int tmax = 0, tmin = 255; 

static float key = 0.05; 

#include <TimerOne.h> // timer connect 

#include "MPU.h" // gyro connect 

#include <Wire.h> 

Servo servo[4]; 

int const potPin[4] = { A0, A1, A2, A3 }; 

int potVal[4] = {100, 100, 100, 100}; 

void setup() { 

  #include "MPU_setup.h" 

  Serial.begin(9600); 

  for (int i = 0; i < 4; ++i) 

    servo[i].attach(i + 10); 

  servo[0].write(100); 

  servo[1].write(100); 

  servo[2].write(100); 

  servo[3].write(100); 

} 

void loop() { 



  temp += 1; 

  #include "MPU_loop.h" 

  int U = map(analogRead(A7),0,1024,0,255); 

  U -= 126; 

  U = abs(U); 

  int U_MAX = 0; 

  if (U > U_MAX) U_MAX = U; 

  for (int i = 0; i < 4; ++i) { 

    if (i != 0 && i != 3 && i != 1) { 

      potVal[i] = map(analogRead(potPin[i]), 0, 1023, 0, 179); 

      if (potVal[i] > 155) 

        potVal[i] = 155; 

      if (potVal[i] < 33) 

        potVal[i] = 33; 

    } 

  } 

  //for arm 

  tmax = max(tmax, U); 

  if (U < tmax) { 

    tmin = min(tmin, U); 

  } 

  if (temp == 29) { 

    temp = 0; 



    tmax = 0; 

    tmin = 255; 

  } 

  xt = static_cast<int>((1 - key) * xt + key * abs(tmax - tmin)); 

  Serial.print("XXXX"); 

  Serial.print(xt); 

  if (xt > 85) { 

    potVal[1] -= 2; 

  } 

  else { 

    potVal[1] += 2; 

  } 

  if (potVal[1] < 96) //89 - 112 

    potVal[1] = 95+; 

  if (potVal[1] > 115) 

    potVal[1] = 115; 

 

  // for rotating 

  if (abs(compAngleY) >= 60.0) { 

    if (compAngleY < 0) potVal[0] += 1; 

    if (compAngleY > 0) potVal[0] -= 1; 

    if (potVal[0] > 155) 

        potVal[0] = 155; 



      if (potVal[0] < 33) 

        potVal[0] = 33; 

  } 

  // for forward-back 

  if (abs(compAngleX) >= 60.0) { 

    if (compAngleX < 0) potVal[3] += 1; 

    if (compAngleX > 0) potVal[3] -= 1; 

    if (potVal[3] > 155) 

        potVal[3] = 155; 

      if (potVal[3] < 33) 

        potVal[3] = 33; 

  } 

  servo[0].write(potVal[0]); // rotating  

  servo[1].write(potVal[1]); // arm 

  servo[2].write(potVal[2]); // up-down 

  servo[3].write(potVal[3]); // forward-back 

  

  for (int i = 0; i < 4; ++i) { 

    Serial.print(potVal[i]); 

    Serial.print(" "); 

  } 

  Serial.println("X"); 

} 



Комментарий к коду программы: 

Из кода команды Gravity видно, что они поэтапно усложняли свой код. Вначале была             

реализована система управления манипулятором исключительно с помощью       

потенциометров — позиции четырёх сервоприводов зависели от переменных potVal[i] (i =           

0,1,2,3), значения которых непосредственно зависели от напряжений на соответствующих         

им потенциометрах. Затем, команда перевела управления двумя сервоприводами на         

гироскоп, а одним — на модуль ЭМГ, путём установления зависимости значений potVal[i]            

от гироскопа и модуля ЭМГ. 

 Если угол отклонения гироскопа от горизонтального положения по одной из осей           

превышал 60 градусов, соответствующая переменная potVal[i] увеличивалась или        

уменьшалась, в зависимости от того в какую сторону было произведено отклонение. Крен            

и тангаж изменяли значения двух переменных, таким образом посредством гироскопа          

осуществлялось управление двумя сервоприводами. 

 Управление захватом манипулятора осуществлялось с помощью сигнала с модуля         

ЭМГ. Значение напряжения на выходе модуля оцифровывалось, отбрасывалось два         

младших бита (платформа Ардуино имеет 10 битное АЦП. Вероятно, 8-битное значение           

сигнала было необходимо для визуализации сигнала в программе-визуализаторе Bitronics         

в ходе отладки кода), из него вычиталось число 126 и брался модуль полученного             

значения. Среди каждых таких 29 значений находились максимум и минимум. Для           

вычисленной таким образом амплитуды применялся комплементарный фильтр, что        

позволяло снизить вероятность ложного срабатывания. Следует отметить, что при         

вычитании из сигнала числа 126 и взятии модуля минимум для вычисления амплитуды            

можно было не находить, так же как и при нахождении минимума можно было не              

приводить середину диапазона сигнала приблизительно к нулю с последующим взятием          

модуля. В зависимости от того, была ли пропущенная через комплементарный фильтр           

амплитуда выше или ниже определённого порога, увеличивалась или уменьшалась         

переменная, которая отвечала за положение управляющего захватом сервопривода. 

Таким образом, команда Gravity набрала 65 баллов за задачу, справившись со           

всеми задачами, кроме задачи 5.2. 

 


