
Дисциплина «Специальные главы современной теории управления» 
 

ОК-6, способностью самостоятельно приобретать с помощью информационных технологий и использовать в практической деятель-

ности новые знания и умения, в том числе в новых областях знаний, непосредственно не связанных со сферой деятельности 

№ во-

проса 
Текст вопроса 

Варианты ответов Буква, соот-

ветствующая 

правильному 

ответу 
a b c d 

1.  Системой автоматиче-

ского управления назы-

вается система 

выполняющая функ-

ции контроля объек-

тов управления 

в которой функции 

управления делят по-

ровну машина и чело-

век 

осуществляющая 

основной процесс 

без участия челове-

ка 

осуществляющая 

управление 

наилучшим обра-

зом 

c 

2.  Системой автоматизи-

рованного управления 

называется система, 

осуществляющая ос-

новной процесс без 

участия человека 

выполняющая функ-

ции контроля объек-

тов управления 

в которой функции 

управления делятся 

между машиной и 

человеком 

осуществляющая 

управление 

наилучшим обра-

зом 

c 

3.  Функция у(t) называется задающим воздей-

ствием 

возмущающим воз-

действием 

 входной перемен-

ной 

выходной перемен-

ной 

d 

4.  Функция u(t) называется управляющим воздей-

ствием 

задающим воздей-

ствием 

возмущающим воз-

действием 

ошибкой регулиро-

вания 

a 

5.  Функция g(t) называется ошибкой регулирова-

ния 

управляющим воздей-

ствием 

возмущающим воз-

действием 

задающим воздей-

ствием 

d 

6.  Функция f(t) называется возмущающим воз-

действием 

задающим воздей-

ствием 

управляющим воз-

действием 

ошибкой регулиро-

вания 

a 

7.  По принципу управле-

ния системы делятся на  

с управлением с об-

ратной связью 

с комбинированным 

принципом управле-

ния 

с разомкнутым 

циклом управления 

все вышеперечис-

ленные 

d 

8.  Системы с разомкнутым 

принципом управления 

эффективны тогда, 

когда характеристики 

ОУ нестабильны 

когда характеристики  

ОУ достаточно ста-

бильны 

когда на вход пода-

ется постоянное 

воздействие 

когда на вход пода-

ется переменное 

воздействие 

b 



9.  Приведенная структур-

ная схема соответствует 

 

разомкнутой системе системе с управлени-

ем по возмущениям 

замкнутой системе системе комбини-

рованного управ-

ления 

a 

10.  Приведенная структур-

ная схема соответствует 

 

разомкнутой системе системе с управлени-

ем по возмущениям 

замкнутой системе системе комбини-

рованного управ-

ления 

c 

11.  Приведенная структур-

ная схема соответствует 

 

разомкнутой системе системе с управлени-

ем по возмущениям 

замкнутой системе системе комбини-

рованного управ-

ления 

b 

12.  Приведенная структур-

ная схема соответствует 

 

разомкнутой системе системе с управлени-

ем по возмущениям 

замкнутой системе системе комбини-

рованного управ-

ления 

d 

13.  Система, имеющая 

главную обратную 

связь, называется 

оптимальной следящей программной замкнутой d 

14.  Система, задающее воз-

действие которой не из-

меняется во времени, 

называется 

стабилизирующей следящей программной оптимальной a 



15.  Система, задающее воз-

действие которой явля-

ется произвольной 

функцией времени, 

называется 

стабилизирующей следящей программной оптимальной b 

16.  Обратной связью назы-

вается 

путь, на котором сиг-

налу присваивается 

обратный знак 

непрерывная последо-

вательность направ-

ленных звеньев 

путь от выхода ко 

входу системы 

последователь-

ность звеньев, об-

разующая замкну-

тый контур 

c 

17.  Какого из ниже пере-

численного типа управ-

ления не существует? 

Системы самонастра-

ивающиеся 

Системы  программ-

ного управления 

Системы стабили-

зации 

Следящие системы a 

18.  Задача систем про-

граммного управления 

состоит в достижении 

высокой точности вос-

произведения 

возмущающих воз-

действий, которые 

изменяются по задан-

ному закону 

управляющих воздей-

ствий, которые изме-

няются по произволь-

ному закону 

управляющих воз-

действий, которые 

изменяются по за-

данному закону 

возмущающих воз-

действий, которые 

изменяются по 

произвольному за-

кону 

c 

19.  Преимуществом систем 

управления с обратной 

связью является 

простота в математи-

ческом описание ОУ 

большая инвариант-

ность по отношению к 

возмущающим воз-

действиям 

более высокая точ-

ность воспроизве-

дения желаемого 

поведения ОУ 

все вышеперечис-

ленное 

d 

20.  Главная обратная связь 

отсутствует в системах с 

управлением 

по отклонению и про-

изводным отклонения 

по отклонению по возмущению по управлению c 

21.  Система, задающее воз-

действие которой явля-

ется известной функци-

ей времени, называется 

следящей стабилизирующей программной оптимальной c 

22.  В следящих системах 

основной является зада-

ча наиболее точного 

воспроизведения 

управляющих воздей-

ствий, изменяющихся 

по заданному закону 

возмущающих воз-

действий, изменяю-

щихся по заданному 

закону 

возмущающихся 

воздействий, изме-

няющихся по про-

извольному закону 

управляющих воз-

действий, изменя-

ющихся по произ-

вольному закону 

d 



23.  Различают следующие 

виды математических 

моделей 

дифференциальные 

уравнения систем 

управления и их эле-

ментов 

разностные уравнения 

систем управления и 

их элементов 

передаточные 

функции элементов 

и систем управле-

ния 

все вышеперечис-

ленные 

d 

24.  Оператор Лапласа это dts   τses   

dt

d
s    dts  c 

25.  Назначение преобразо-

вания Лапласа это 

описание структурной 

схемы системы 

записи дифференци-

ального уравнения 

перехода от ча-

стотного описания 

к временному 

решение диффе-

ренциального 

уравнения 

d 

 

ПК-2, умением разрабатывать новые методы и средства проектирования информационных систем 

 

№ во-

проса 
Текст вопроса 

Варианты ответов Буква, соот-

ветствующая 

правильному 

ответу 
a b c d 

26.  Отношение преобразо-

ваний Лапласа выход-

ной и входной величин 

системы при нулевых 

начальных условиях 

называется 

передаточной функ-

цией 

переходной функцией частотной функци-

ей 

импульсной функ-

цией 

a 

27.  Структурная схема это табличная форма 

представления систе-

мы 

математическая фор-

ма представления си-

стемы 

графическая форма 

представления си-

стемы 

комбинация графи-

ческой и математи-

ческой формы 

представления си-

стемы 

c 

28.  Если звенья соединены 

последовательно, то их 

можно 

переставлять только 

первое звено 

переставлять местами 

в любой последова-

тельности 

нельзя перестав-

лять 

менять местами 

только два первых 

звена 

b 

29.  Передаточная функция произведению функ- сумме функций звень- разности функций комбинации 1 и 2 b 



параллельно соединен-

ных звеньев равна 

ций звеньев ев звеньев 

30.  Передаточная функция 

последовательно соеди-

ненных звеньев равна 

произведению функ-

ций звеньев 

сумме функций звень-

ев 

разности функций 

звеньев 

комбинации 1 и 2 a 

31.  Приведенная структур-

ная схема соответствует  

 

последовательному 

соединению звеньев 

параллельному соеди-

нению звеньев 

соединению с об-

ратной связью 

разомкнутой си-

стеме 

b 

32.  Приведенная структур-

ная схема соответствует  

 

последовательному 

соединению звеньев 

параллельному соеди-

нению звеньев 

соединению с об-

ратной связью 

разомкнутой си-

стеме 

c 

33.  Как называется реакция 

на типовое воздействие 

1(t)? 

переходная функция кривая разгона передаточная 

функция 

частотная функция a 

34.  Как называется реакция 

на типовое воздействие 

)(t ? 

переходная функция передаточная функция частотная функция весовая функция d 

35.  Как называется характе-

ристика ω)(A ? 

логарифмическо ча-

стотная характеристи-

ка 

фазочастотная харак-

теристика 

вещественно ча-

стотная характери-

стика 

амплитудно ча-

стотная характери-

стика 

d 

36.  Функция )(A  равна разности фаз выход-

ной и входной гармо-

нических величин 

отношению фаз вы-

ходной и входной 

гармонических вели-

чин 

отношению ампли-

туд выходной и 

входной гармони-

ческих величин 

сумме фаз выход-

ной и входной гар-

монических вели-

чин 

c 



37.  Как называется характе-

ристика  )(ω ? 

логарифмическо ча-

стотная характеристи-

ка 

фазо частотная харак-

теристика 

вещественно ча-

стотная характери-

стика 

амплитудно ча-

стотная характери-

стика 

b 

38.  Функция )( равна разности фаз выход-

ной и входной гармо-

нических величин 

отношению фаз вы-

ходной и входной 

гармонических вели-

чин 

отношению ампли-

туд выходной и 

входной гармони-

ческих величин 

сумме фаз выход-

ной и входной гар-

монических вели-

чин 

a 

39.  Как называется характе-

ристика  )(ωL ? 

логарифмическо ча-

стотная характеристи-

ка 

фазо частотная харак-

теристика 

вещественно ча-

стотная характери-

стика 

амплитудно ча-

стотная характери-

стика 

a 

40.  Единицы измерения 

функции )(L  по оси 

ординат это 

декады октавы градусы децибелы d 

41.  Как называется реакция 

на гармоническое воз-

действие в установив-

шемся режиме? 

логарифмическая 

функция 

переходная функция частотная функция импульсная функ-

ция 

c 

42.  Типовым называется 

звено, которое 

не выше первого по-

рядка 

не выше второго по-

рядка 

не выше третьего 

порядка 

алгебраическое b 

43.  Звено, выходная вели-

чина которого в каждый 

момент времени про-

порциональна входной 

величине, называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

усилительным интегрирующим c 

44.  Звено с передаточной 

функцией ksW )(  

называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

усилительным интегрирующим c 



45.  Звено с передаточной 

функцией 
1

)(



Ts

k
sW  

называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

усилительным интегрирующим b 

46.  Звено, реакция которого 

на скачок является экс-

поненциальной функци-

ей, называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

усилительным интегрирующим b 

47.  Звено с передаточной 

функцией 
Ts

k
sW )(  

называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

усилительным интегрирующим d 

48.  Звено с передаточной 

функцией KssW )(  

называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

усилительным интегрирующим a 

49.  
Звено с передаточной 

функцией 

12
)(

22 


TssT

k
sW


 

называется 

дифференцирующим апериодическим пер-

вого порядка 

апериодическим 

второго порядка 

интегрирующим c 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ПК-9, умением проводить разработку и исследование методик анализа, синтеза, оптимизации и прогнозирования качества процес-

сов функционирования информационных систем и технологий 

 

№ во-

проса 
Текст вопроса 

Варианты ответов Буква, соот-

ветствующая 

правильному 

ответу 
a b c d 

50.  
Звено является колеба-

тельным при условии, 

что 

0  10   1  1  b 

51.  
Звено является аперио-

дическим при условии 
0  10   1  1  с 

52.  
Звено является консер-

вативным при условии 
0  10   1  1  а 

53.  
Передаточная функция 

ПИ-регулятора имеет 

вид 

 
1


Ts

Ts
ksW   

Ts

Ts
ksW

1
  

  ksW    
Ts

k
sW   

b 

54.  
Передаточная функция 

И-регулятора имеет вид 
 

1

Ts

Ts
ksW   

Ts

Ts
ksW

1
  

  ksW    
Ts

k
sW   

d 

55.  
Передаточная функция 

П-регулятора имеет вид: 
 

1

Ts

Ts
ksW   

Ts

Ts
ksW

1
  

  ksW    
Ts

k
sW   

с 

56.  
Приведенная переходная 

характеристика соответ-

ствует 

интегрирующему зве-

ну 

апериодическому колебательному консервативному b 



 

57.  
Приведенная переходная 

характеристика соответ-

ствует 

 

интегрирующему зве-

ну 

апериодическому зве-

ну 

колебательному 

звену 

консервативному 

звену 

d 

58.  
Приведенная переходная 

характеристика соответ-

ствует 

 

интегрирующему зве-

ну 

апериодическому колебательному консервативному c 

59.  
Приведенная переходная 

характеристика соответ-

ствует 

интегрирующему зве-

ну 

апериодическому колебательному консервативному a 



 

60.  
По приведенной струк-

турной схеме определите 

передаточную функцию 

замкнутого контура по 

управлению 

 

321

1

1 WWW

W
Фу


  

321

21

1 WWW

WW
Фу


  

321

1

1 WWW

W
Фу


  

321

21

1 WWW

WW
Фу


  

b 

61.  
По приведенной струк-

турной схеме определи-

те передаточную функ-

цию замкнутого контура 

по возмущению. 

 

321

1

1 WWW

W
Ф f


  

321

2

1 WWW

W
Ф f


  

321

21

1 WWW

WW
Ф f


  

321

21

1 WWW

WW
Ф f


  

b 

62.  
Какая асимптотическую 

ЛАХ соответствует ди-

намическому звену с 

передаточной функци-

ей:  

  
  

d 



W(s) = 
)1(

1
10




s
. 

63.  
Какая асимптотическую 

ЛАХ соответствует ди-

намическому звену с 

передаточной функци-

ей:  

W(s) = 
 

)11(

11,0
10






s

s
. 

  
  

а 

64.  
Какая асимптотическую 

ЛАХ соответствует ди-

намическому звену с 

передаточной функци-

ей:  

W(s) = 

)11,0)(1(

1
10




ss
. 

  
  

b 

65.  
Какая асимптотическую 

ЛАХ соответствует ди-

намическому звену с 

передаточной функци-

ей:  

W(s) = 
)1(

1
10

2 


s
. 

  
  

с 

66.  Под устойчивостью ли-

нейной системы пони-

мается 

свойство затухания 

переходных процес-

сов 

расходящиеся пере-

ходные процессы 

процессы с посто-

янной амплитудой 

колебания 

переходные про-

цессы с модуляци-

ей 

a 

67.  Система устойчива, ес-

ли при свободном дви-

ее переходный про-

цесс не имеет колеба-

система возвращается 

в исходное состояние 

система не возвра-

щается к исходно-

система стремится 

к новому состоя-

b 



жении тельной составляю-

щей 

равновесия му состоянию рав-

новесия 

нию равновесия 

68.  Условие устойчивости 

выполняется если 

все полюса лежат 

строго в правой полу-

плоскости координат 

все полюса лежат 

строго в левой полу-

плоскости координат 

часть полюсов ле-

жит в правой полу-

плоскости корней, 

а часть в левой 

на оси ординат b 

69.  Если все коэффициенты 

характеристического 

уравнения системы по-

ложительны, то система 

ещё не может быть 

оценена по устойчи-

вости 

неустойчива находится на апе-

риодической гра-

нице устойчивости 

устойчива a 

70.  Критерий Гурвица явля-

ется 

интегральным частотным алгебраическим корневым c 

71.  По критерию Гурвица 

система устойчивости, 

если 

a0 > 0 и все диаго-

нальные определители 

положительны 

0 n  при осталь-

ных положительных 

определителях 

0 n  при 

остальных отрица-

тельных определи-

телях 

a0  0 и все диаго-

нальные определи-

тели положительны 

a 

72.  Критерий Рауса являет-

ся 

интегральным частотным алгебраическим корневым c 

73.  Критерий Михайлова 

является 

интегральным частотным алгебраическим корневым b 

74.  При изменении частоты 

  от нуля до бесконеч-

ности кривая Михайло-

ва устойчивой системы 

n-го порядка проходит 

против часовой стрел-

ки n квадрантов ком-

плексной плоскости 

последовательно по 

часовой стрелке n 

квадрантов комплекс-

ной плоскости 

по часовой стрелке 

n квадрантов ком-

плексной плоско-

сти 

последовательно 

против часовой 

стрелки n квадран-

тов комплексной 

плоскости 

d 

75.  Критерий Найквиста 

является 

интегральным частотным алгебраическим корневым b 

 

 

 

 



ПК-10, умением осуществлять моделирование процессов и объектов на базе стандартных пакетов автоматизированного проектиро-

вания и исследований 

 

№ во-

проса 
Текст вопроса 

Варианты ответов Буква, со-

ответству-

ющая пра-

вильному 

ответу 

a b c d 

76.  Приведенный годограф 

Михайлова соответству-

ет 

 

не устойчивой систе-

ме 

устойчивой системе 

первого порядка 

устойчивой систе-

ме пятого порядка 

устойчивой систе-

ме шестого порядка 

c 

77.  Приведенный годограф 

Михайлова соответству-

ет 

 

устойчивой системе 

первого порядка 

устойчивой системе 

второго порядка 

не устойчивой си-

стеме 

На границе устой-

чивости 

b 

78.  Приведенная АФХ 

разомкнутой системы по 

критерию Найквиста 

соответствует 

устойчивой системе 

первого порядка 

устойчивой системе 

второго порядка 

не устойчивой си-

стеме 

На границе устой-

чивости 

c 



 

79.  Приведенная АФХ 

разомкнутой системы по 

критерию Найквиста 

соответствует 

 

абсолютно устойчи-

вой 

устойчивой системе 

второго порядка 

не устойчивой си-

стеме 

На границе устой-

чивости 

a 

80.  Для оценки качества пе-

реходных процессов ис-

пользуются показатели 

показатели переход-

ной характеристики 

замкнутой системы 

частотные показатели 

качества 

интегральные 

оценки качества 

переходных про-

цессов 

все вышеперечис-

ленные 

d 

81.  По отклонению пере-

ходной характеристики 

выхода системы от 1 в 

установившемся режиме 

определяют 

установившуюся 

ошибку 

время установления колебательность перерегулирование a 

82.  По максимальному от-

носительному колеба-

нию переходной харак-

теристики за линию 

установившегося значе-

ния определяют 

время установления колебательность перерегулирование время регулирова-

ния 

c 

83.  Перерегулирование вы-

числяется по формуле %100σ
у

max

h

hhу 
  %100σ

у

уmax

h

hh 
  %100σ

max

уmax

h

hh 
  

нет правильного 

ответа 

b 



84.  Система называется ста-

тической, если 
0)( e  0)0( e  0)( e  0)0( e  с 

85.  По отклонению пере-

ходной характеристики 

выхода системы от 1 в 

установившемся режиме 

определяют 

установившуюся 

ошибку 

время установления колебательность перерегулирование a 

86.  Степень устойчивости 

системы характеризует 

запас устойчивости по 

фазе 

перерегулирование запас устойчивости 

по амплитуде 

время регулирова-

ния 

d 

87.  Частота среза – это ча-

стота 

пересечения ЛФЧХ 

линии минус 180 гра-

дусов 

пересечения ЛАЧХ 

оси абсцисс 

левой границы по-

лосы пропускания 

правой границы 

полосы пропуска-

ния 

b 

88.  Прямыми оценками ка-

чества называются пока-

затели качества, опреде-

ляемые 

по передаточной 

функции 

по импульсной харак-

теристике 

по весовой харак-

теристике 

по переходной ха-

рактеристике 

d 

89.  По переходной характе-

ристике определить 

время регулирования 

 

0% 38% 50% 75% b 

90.  По переходной характе-

ристике определить 

время регулирования 

 

0% 38% 50% 75% d 

91.  Качество системы в 

установившемся режиме 

колебательностью си-

стемы 

величиной отклоне-

ния от заданного зна-

длительностью от-

клонения от задан-

устойчивостью си-

стемы 

b 



определяется чения ного значения 

92.  Время от начала про-

цесса до момента пере-

сечения переходной ха-

рактеристикой линии 

установившегося значе-

ния называется време-

нем 

перерегулирования регулирования успокоения нарастания d 

93.  Степень устойчивости 

системы характеризует 

запас устойчивости по 

фазе 

перерегулирование время регулирова-

ния 

запас устойчивости 

по амплитуде 

c 

94.  Под синтезом САУ по-

нимается выбор струк-

туры и параметров си-

стемы управления, ко-

торые в соответствии с 

заданными технически-

ми условиями обеспе-

чивают наилучшие по-

казатели 

по запасу устойчиво-

сти, по качеству пере-

ходных режимов и 

точности работы в 

установившихся ре-

жимах 

по качеству переход-

ных режимов и точно-

сти работы в устано-

вившихся режимах 

по запасу устойчи-

вости, точности ра-

боты в установив-

шихся режимах 

по запасу устойчи-

вости, по качеству 

переходных режи-

мов 

a 

95.  Методы синтеза бывают методы, использую-

щие описание в виде 

дифференциальных 

уравнений в обычной 

или матричной форме 

методы, использую-

щие представление 

систем с помощью 

передаточных функ-

ций 

методы, базирую-

щиеся на частот-

ных характеристи-

ках элементов и 

систем управления 

пункты a, b, c d 

96.  

Существуют следующие 

методы синтеза 

Солодовникова, Бес-

секерского,  подчи-

ненного управления, 

модального управле-

ния 

Бессекерского,  под-

чиненного управле-

ния, модального 

управления 

Солодовникова,  

подчиненного 

управления, мо-

дального управле-

ния 

Солодовникова, 

Бессекерского,  

подчиненного 

управления 

a 



97.  

Корректирующие 

устройства можно 

включить в основную 

цепь 

последовательно в 

прямой канал переда-

чи 

в виде положительной 

или обратной связи, 

охватывающей часть 

элементов прямого 

канала 

в виде параллель-

ной прямой связи, 

включаемой парал-

лельно участку 

прямого канала 

всеми вышепере-

численными спосо-

бами 

d 

98.  

На приведенной схеме 

корректирующее 

устройство включено  

 

последовательно в 

прямой канал переда-

чи 

в виде положительной 

или обратной связи, 

охватывающей часть 

элементов прямого 

канала 

в виде параллель-

ной прямой связи, 

включаемой парал-

лельно участку 

прямого канала 

корректирующее 

устройство отсут-

ствует 

a 

99.  

На приведенной схеме 

корректирующее 

устройство включено  

 

последовательно в 

прямой канал переда-

чи 

в виде положительной 

или обратной связи, 

охватывающей часть 

элементов прямого 

канала 

в виде параллель-

ной прямой связи, 

включаемой парал-

лельно участку 

прямого канала 

корректирующее 

устройство отсут-

ствует 

b 

100.  

На приведенной схеме 

корректирующее 

устройство включено  

 

последовательно в 

прямой канал переда-

чи 

в виде положительной 

или обратной связи, 

охватывающей часть 

элементов прямого 

канала 

в виде параллель-

ной прямой связи, 

включаемой парал-

лельно участку 

прямого канала 

корректирующее 

устройство отсут-

ствует 

c 

 

 


