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Программа для нахождения T из dt: 
u, v0, s0 = 2, 0.15, 1 
x, s, t, v = 0, s0, 0, v0 
dt = 0.25 
while x < s: 
    v = v0 + x / s * u 
    x += v * dt 
    s += u * dt 
    t += dt 
print(f'Муравей добежит до конца за {t // 3600} часов, {t % 3600 // 60} минут и {t % 60} секунд') 
print(f'Жгут достиг длины {s} метров') 
print(f'Таким образом: T = {round(t / 3600)} ч, S = {round(s)} м') 

Программа для нахождения максимально возможного dt: 
def solv(dt): 
    u, v0, s0 = 2, 0.15, 1 
    x, s, t, v = 0, s0, 0, v0 
    while x < s: 
        v = v0 + x / s * u 
        x += v * dt

s += u * dt
t += dt

return t 

dt = 0.25 
ddt = 0.01 
T0 = T1 = solv(dt) 
while abs(round(T1 / 3600) - round(T0 / 3600)) <= 10: 
    dt += ddt 
    T1 = solv(dt) 
print(f'Максимально возможный dt равен: {round(dt - ddt, 2)}') 

Язык: Python 

BV89-84



EP42-29



EP42-29



EP42-29



EP42-29



EP42-29



dt=0.5 

n=int(input('Введите n: ')) 

km=0    #Начальная координата муравья 

kj=100  #Начальная координата конца жгута 

tp=0 

r=kj-km  #Расстояние от муравья до конца жгута 

for i in range(n): 

 vm=200*km/kj    #Скорость жгута под муравьем 

 sdt=(vm+15)*dt  #Расстояние, пройденное муравьем за dt 

 #----------------------------------------- 

 km+=sdt 

 kj+=200*dt  #Изменение координат и общего времени 

 tp+=dt 

 #----------------------------------------- 

 r=kj-km 

 print(tp,'с; ',km*10,'мм') 
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km=0  #Начальная координата муравья 

kj=100  #Начальная координата конца жгута 

dt=0.5  #Случай номер 1. (Второй смотри на следующем листе) 

tp=0 

r=kj-km  #Расстояние от муравья до конца жгута 

while r>0: 

 vm=200*km/kj      #Скорость жгута под муравьем 

 sdt=(vm+15)*dt    #Расстояние, пройденное муравьем за dt 

 #----------------------------------------- 

 km+=sdt 

 kj+=200*dt      #Изменение координат и общего времени 

 tp+=dt 

 #----------------------------------------- 

 r=kj-km 

print(tp/3600,'часов; ',kj/100,'м') 
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km=0  #Начальная координата муравья 

kj=100  #Начальная координата конца жгута 

dt=0.25  #Случай номер 2. (Первый смотри на предыдущем листе) 

tp=0 

r=kj-km  #Расстояние от муравья до конца жгута 

while r>0: 

 vm=200*km/kj      #Скорость жгута под муравьем 

 sdt=(vm+15)*dt    #Расстояние, пройденное муравьем за dt 

 #----------------------------------------- 

 km+=sdt 

 kj+=200*dt      #Изменение координат и общего времени 

 tp+=dt 

 #----------------------------------------- 

 r=kj-km 

print(tp/3600,'часов; ',kj/100,'м') 
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dt=0.5 

km=0    #Начальная координата муравья 

kn=0      #Начальная координата начала жгута 

kj=100    #Начальная координата конца жгута 

tp=0 

w=-15          #Проекция скорости начала жгута 

r=kj-km        #Расстояние от муравья до конца жгута 

while r>0: 

 vm=vm=200*(km-kn)/(kj-kn)+w*(kj-km)/(kj-kn)       #Скорость жгута под муравьем 

 sdt=(vm+15)*dt                                    #Расстояние, пройденное муравьем за dt 

 #----------------------------------------- 

 km+=sdt 

 kj+=200*dt           #Изменение координат и общего времени 

 kn+=w*dt 

 tp+=dt 

 #----------------------------------------- 

 r=kj-km 

print(tp/3600,'часов') 
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Код на языке python: 

t=0 

dt=0.5 

s0=1 
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v0=0.15 

u=2 

x=0 

s=s0 

while x<s: 

    v=(x/s)*u 

    x+=(v+v0)*dt 

    s+=u*dt 

    t+=dt 

print(t/3600) 

print(s) 

t – общее время 

dt – временной интервал 

s0 – начальная длина 

s – длина 

u – скорость удлинения 

x – положение муравья 

v0 – скорость муравья отдельно 

v – общая скорость перемещения муравья 

При изменении dt будет различные t и s 

BV89-15



BV89-44



BV89-44



BV89-44



#КОД 1 

#код написан для языка python 3 

u=2000 #скорость удлиннения шнура в милллиметрах в секунду 

v=150 #скорость муравья ------------//------------- 

delta_t=0.5 #шаг времени в секундах. Замените 0.5 на 0.25 для получения 

ответа на пункт 3 (различные значения t для пункта 4 подставляются также 

сюда) 

iteration=0 #счётчик шагов алгоритма. нужен для первого пункта 

global_time=0 #общее время движения 

l=0#позиция муравья в миллиметрах 

L=1000#позиция конца жгута в миллиметрах 

while(l<L): 

iteration+=1#новый шаг 

global_time+=delta_t#увеличиваем общее время 

l+=v*delta_t+(l/L)*u*delta_t#новая позиция муравья 

L+=u*delta_t#новая длинна жгута 

if (iteration == 1) or (iteration == 2) or ((iteration % 500) == 

0):#отладочный вывод каждые 500 шагов 

print(iteration,global_time,l,L) 

#if (iteration==2):#код для пункта 1 - удалите решётку в начале строки 

для получения ответа на п.1 

#break#код для пункта 1 - удалите решётку в начале строки для 

получения ответа на п.1 

print("done. final simulation state:") 

print(iteration,global_time,l,L)#состояние шага на котором мы достигли цели 

print("time") 

hours=global_time/3600 

print(int(hours+0.5),"hours")#округление времени в часах 

print("distance") 

meters=L/1000 

print(int(meters+0.5),"meters")#округление расстояния 
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