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gEOMETRIQ NA PLOSKOSTI

�� nAJDITE UGOL MEVDU PRQMY�

MI
l� � �x � y �  � 	�

l� �
x


�

y � �

��
�

�� wY�ISLITE RASSTOQNIE OT NA�A�
LA KOORDINAT DO PRQMOJ��
� x � ��t
y � t � �

�

�� uKAVITE UGLOWOJ KO�FFICIENT

L�BOJ PRQMOJ� SOSTAWLQ��EJ S

PRQMOJ x � � UGOL �o�
� wER�INY TREUGOLXNIKA RASPO�
LOVENY W TO�KAH

A������� B���� ��� C�	�����
nAJDITE ABSCISSU TO�KI PERESE�E�
NIQ EGO MEDIAN�
�� kAKAQ IZ UKAZANNYH TO�EK

A��� ��� B���� ��� C���� �� PRI�
NADLEVIT PRQMOJ

x � y � � � 	 �
�� pOSTROJTE PRQMU�
x� �

��
�

y

�
I WY�ISLITE PLO�

�ADX TREUGOLXNIKA� KOTORYJ PRQ�
MAQ OTSEKAET OT KOORDINATNOGO

UGLA�
�� zAPI�ITE URAWNENIE PRQMOJ�
KOTORAQ PROHODIT �EREZ TO�KU

����� I SOSTAWLQET S OSX� OX
UGOL �	o�

�� sTORONA KWADRATA LEVIT NA

PRQMOJ
x

�
�
y


� ��

ODNA IZ EGO WER�IN RASPOLOVE�
NA W TO�KE ������� nAJDITE EGO

PLO�ADX�

�zAPI�ITE URAWNENIE OKRUVNOS�
TI� CENTR KOTOROJ RASPOLOVEN W

TO�KE ���� ��� A RADIUS RAWEN ��
�	� nAJDITE DLINU BOLX�OJ OSI

�LLIPSA �x� � �y� � ��
��� nAJDITE RASSTOQNIE OT NA�ALA
KOORDINAT DO WER�INY PARABOLY

x � �y� � y � � � 	�
��� nAJDITE DLINU MNIMOJ OSI GI�
PERBOLY x� � y� � ��
��� pOSTROJTE LINI�
y � ��p


 � x��
�� pOSTROJTE LINI�
x � � �

p
�y � ��

��� pOSTROJTE LINI�� ZADANNU�
URAWNENIEM W POLQRNYH KOORDINA�

TAH � � �	



�

��� pOSTROJTE LINI�� ZADANNU�
PARAMETRI�ESKIMI URAWNENIQMI��
� x � �t
y � t� � ��



kONTROLXNAQ RABOTA N  wARIANT �

gEOMETRIQ W PROSTRANSTWE

�� zAPI�ITE URAWNENIE PLOS�
KOSTI� PROHODQ�EJ �EREZ NA�ALO

KOORDINAT NORMALX KOTOROJ SO�
STAWLQET S OSQMI KOORDINAT OX
I OZ UGLY SOOTWETSTWENNO � �
�o� � � �o�
�� nAJDITE KOORDINATY TO�KI

PERESE�ENIQ PRQMOJ
x� �

�
�

y � �

�
�

z � �

�
S KOORDI�

NATNOJ PLOSKOSTX� XOY�
�� zAPI�ITE PARAMETRI�ESKIE

URAWNENIQ PRQMOJ� PROHODQ�EJ

�EREZ TO�KU A������� PARALLELX�
NO OSI OY�
� nAJDITE RASSTOQNIE OT OSIOX
DO PLOSKOSTI �y � z � � � 	�
�� zAPI�ITE NAPRAWLQ��IJ WEK�
TOR PRQMOJ� ZADANNOJ OB�IMI

URAWNENIQMI��
� x� �y � � � 	
�y � �z � � � 	

��nAJDITE
PROEKCI� TO�KI A���� � �� NA

PRQMU�

�����
����
x � �t� �
y � ��
z � �t � �

�� oPREDELITE RADIUS OKRUVNOS�
TI� QWLQ��EJSQ LINIEJ PERESE�E�
NIQ POWERHNOSTI

x� � y� � z�


� � I PLOSKOSTI

z � ���

�� oPREDELITE OB�EM TELA� OGRA�
NI�ENNOGO POWERHNOSTX�

x� � y� � z� � y � 	


� oPREDELITE OB�EM TELA� OGRA�
NI�ENNOGO POWERHNOSTQMI

z� � y� � �x�� x � �

�	� nAJDITE DLINU BOLX�OJ OSI

�LLIPSOIDA

�x� � �y� � z� � �x � 	�

��� nAJDITE RASSTOQNIE OT NA�A�
LA KOORDINAT DO WER�INY PARA�
BOLOIDA

�x � y� � �y � �z� � 	�

��� pOSTROJTE POWERHNOSTX z �p
�� y



kONTROLXNAQ RABOTA N � wARIANT �

wWEDENIE W ANALIZ

�� nAJTI PREDELY

� lim
x����


x� � �

arcsin��� �x�
� lim

x���
� �p

x� � �p
� � x � �

� lim
x��

x� � �x � �

x� � �x� � �x � �
� lim

n��

�
�n � �

�n � �

	� � n

� lim
x��

e�x � e��x � �

sin �x
� lim

n��



n�
p
n� � � �

p
n� � ��

�

 lim
n��

�n� ��� � �n� ���

�n � ��� � �n� ���
� lim

x��
�x� � �x � �

�x� ����x � ��

�� nAJTI NULI SLEDU��IH FUNKCIJ I OPREDELITX PORQDOK
KAVDOGO�

�� f�x� � ln��� �
q
x� � tg px� �� f�x� � sin�

�
�x �




�



�� f�x� � � � cos
�x

�
� f�x� �

�x� � x��

�x � �

�� iSSLEDOWATX NA NEPRERYWNOSTX I POSTROITX �SKIZ GRAFIKA FUNK�
CII

�� y �
x�

��x� ���
�� y �

�

� � e
�

x��



kONTROLXNAQ RABOTA N � wARIANT �
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fUNKCIONALXNYE RQDY
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dIFFERENCIALXNYE URAWNENIQ ��GO PORQDKA
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dIFF� URAWNENIQ WYS�IH PORQDKOW
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kOMPLEKSNYE �ISLA I FUNKCII
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rEZULXTATY WY�ISLENIJ PREDSTAWITX W POKAZATELXNOJ I ALGEBRA�
I�ESKOJ FORMAH�

�� pOSTROITX NA KOMPLEKSNOJ PLOSKOSTI LINI�� ZADANNU� URAW�
NENIEM z z � sin��arg z�

�� rE�ITX URAWNENIE z� � iz � � � 	�

�� nAJTI KO�FFICIENT RASTQVENIQ I UGOL POWOROTA KOMPLEKSNOJ

PLOSKOSTI z � x � iy W TO�KE z� � i PRI OTOBRAVENII FUNKCIEJ

f�z� � �z� � �� � i� z �  � �i�

�� dOKAZATX� �TO FUNKCIQ v�x� y� � �y � e�y sinx MOVET SLUVITX

MNIMOJ �ASTX� ANALITI�ESKOJ FUNKCII f�z� � u� iv I NAJTI �TU
FUNKCI� S TO�NOSTX� DO POSTOQNNOGO SLAGAEMOGO�

�� wY�ISLITX INTEGRAL
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tEORIQ WEROQTNOSTEJ

�� w KOLODE �� KART� kAKOWA WEROQTNOSTX� �TO POSLE RAZDA�I U

IGROKA OKAVETSQ TRI TUZA �

�� iMEETSQ TRI SPI�KI� SREDI KOTORYH ODNA SLOMANAQ� tRI �ELO�
WEKA PO O�EREDI TQNUT ODNU SPI�KU� nAJTI WEROQTNOSTI WYTA�ITX
SLOMANNU� SPI�KU DLQ KAVDOGO�

�� dLQ SIGNALIZACII OB AWARII USTANOWLENY TRI NEZAWISIMO RABO�
TA��IH USTROJSTWA� wEROQTNOSTX TOGO� �TO PRI AWARII SRABOTAET
PERWOE USTROJSTWO� RAWNA 	�
� WTOROE � 	�
�� TRETXE � 	���� nAJTI
WEROQTNOSTX TOGO� �TO PRI AWARII SRABOTAET

a� TOLXKO ODNO USTROJSTWO� b� HOTQ BY ODNO USTROJSTWO�

�� wEROQTNOSTX POQWLENIQ SOBYTIQ W KAVDOM IZ NEZAWISIMYH

ISPYTANIJ RAWNA 	��� sKOLXKO NUVNO PROIZWESTI ISPYTANIJ� �TO�
BY S WEROQTNOSTX� 	�
 MOVNO BYLO OVIDATX� �TO SOBYTIE POQWITSQ
NE MENEE � RAZ �

�� sLU�AJNAQ WELI�INA X PO �ZAKONU PRQMOUGOLXNOGO TREUGOLX�
NIKA� W INTERWALE �	� A� S WER�INAMI W TO�KAH �	� 	�� �A� 	�� ���a�
	�� tREBUETSQ �

�� NAJTI FUNKCII RASPREDELENIQ f�x� I F �x��
�� POSTROITX GRAFIKI FUNKCIJ F �x� I f�x��
�� WY�ISLITX MATEMATI�ESKOE OVIDANIE M�X��
� WY�ISLITX DISPERSI� D�X��
�� NAJTI SREDNEKWADRATI�ESKOE OTKLONENIE ��X��
�� WY�ISLITX WEROQTNOSTX POPADANIQ WELI�INY X W INTERWAL

�a�� a��


