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№ пп Вопросы Варианты ответов 

 

Тема 1. ОБЩИЕ ВОПРОСЫ ТЕОРИИ СЛОЖНЫХ СИСТЕМ 

 

1. Сложные системы отличаются от боль-

ших систем 

1. числом вертикальных связей; 

2. числом горизонтальных связей; 

3. числом горизонтальных и вертикаль-

ных связей 

4. различий не существует. 

2. Компьютер это 1. простая система; 

2. интеллектуальная система; 

3. сложная система; 

4. большая система. 

3. С точки зрения общения с внешней сре-

дой системы бывают 

1. открытые; 

2. закрытые; 

3. открытые и закрытые; 

4. нет правильного ответа.  

4. На каком уровне типовой структуры 

сложной системы осуществляется ло-

кальное регулирование? 

1. первом; 

2. втором; 

3. третьем; 

4. четвертом. 

5. На каком уровне типовой структуры 

сложной системы осуществляется коор-

динация? 

1. первом; 

2. втором; 

3. третьем; 

4. четвертом. 

6. Показатель эффективности это 1. функционал, заданный на подмноже-

стве процессов функционирования си-

стемы; 

2. функционал, заданный на множестве 

процессов функционирования системы; 

3. интеграл, заданный на подмножестве 

процессов функционирования системы; 

4. интеграл, заданный на множестве про-

цессов функционирования системы. 

7. Проектирование сложных систем состо-

ит: 

1. из одной стадии; 

2. из двух стадий; 

3. из трех стадий; 

4. из четырех стадий. 

8. На стадии макропроектирования произ-

водят: 

1. выбор структуры системы, ее основ-

ных элементов; 

2. выбор структуры системы, оценку по-

казателей эффективности и соответствия 

рассматриваемого варианта системы об-

щим требованиям ТЗ; 

3. выбор структуры системы, ее основ-

ных элементов, организации взаимодей-

ствия между ними, воздействия внешней 

среды; 

4. выбор структуры системы, ее основ-

ных элементов, организации взаимодей-

ствия между ними, воздействия внешней 

среды, оценку показателей эффективно-



сти и соответствия рассматриваемого ва-

рианта системы общим требованиям ТЗ. 

9. На стадии микропроектирования произ-

водят: 

1. технические решения по основным 

элементам системы, их конструкции и 

параметрам, режиму эксплуатации, по 

организации производства; 

2. технические решения по конструкции 

и параметрам, режиму эксплуатации, по 

организации производства; 

3. технические решения по основным 

элементам системы, режиму эксплуата-

ции, по организации производства; 

4. технические решения по основным 

элементам системы, их конструкции и 

параметрам. 

10. Модель должна удовлетворять 1. хорошо отражать структуру системы и 

быть чувствительной ее изменениям; 

2. отражать специфику функционирова-

ния элементов системы с учетом условий 

внешней среды; 

3. содержать все параметры системы, 

определяемые в результате микропроек-

тирования;  

4. всему вышеперечисленному. 

 

ТЕМА 2. АВТОМАТИЗИРОВАННАЯ СИСТЕМА УПРАВЛЕНИЯ 
 

1. Супервизорные системы предназначены 

для 

1. организации однопрограммного режи-

ма работы ЭВМ; 

2. организации двухпрограммного режи-

ма работы ЭВМ; 

3. организации многопрограммного ре-

жима работы ЭВМ; 

4. нет правильного ответа. 

2. Сложные системы по происхождению 

делятся на  

1. искусственные, смешанные и есте-

ственные; 

2. искусственные и естественные 

3. искусственные и смешанные; 

4. искусственные, смешанные и есте-

ственные, интеллектуальные. 

3. Автоматизированными системами 

управления технологическими процес-

сами называются 

1. осуществляющая основной процесс без 

участия человека; 

2. выполняющая функции контроля объ-

ектов управления; 

3. в которой функции управления делятся 

между машиной и человеком; 

4. осуществляющая управление наилуч-

шим образом. 

4. Сервер баз данных в АСУ ТП осуществ-

ляет 

1. хранение архивной информации, ава-

рийных ситуаций, изменение режимных 

параметров во времени; 

2. передачу данных о состоянии техноло-

гического процесса на более высокие 



уровни автоматизации, хранение архив-

ной информации, аварийных ситуаций, 

изменение режимных параметров во 

времени; 

3. передачу данных о состоянии техноло-

гического процесса на более высокие 

уровни автоматизации; 

4. передачу данных о состоянии техноло-

гического процесса на более высокие 

уровни автоматизации, хранение архив-

ной информации, аварийных ситуаций. 

5. Уровень LCADA это  1. ПЛК; 

2. Датчики; 

3. Устройства связи с объектом; 

4. ПЛК и устройства связи с объектом. 

6. Современная интегрированная АСУ ТП 

состоит из 

1. двух уровней; 

2. трех уровней; 

3. четырех уровней; 

4. пяти уровней. 

7. Самым высоким уровнем интегрирован-

ной АСУ ТП является 

1. ERP; 

2. MES; 

3. SCADA; 

4. LCADA. 

 

8. Задачей SCADA системы является 1. создание условий безотказной рабо-

ты системы АСУ ТП, адаптация и опти-

мизация работы оборудования; 

2. создание условий безотказной рабо-

ты системы АСУ ТП; 

3. адаптация и оптимизация работы обо-

рудования; 

4. создание условий безотказной рабо-

ты системы АСУ ТП, оптимизация рабо-

ты оборудования. 

 

9. К управляющим функциям относят 1. автоматическое регулирование, логи-

ческое управление; 

2. автоматическое регулирование, ди-

станционное управление, технологиче-

ские защиты; 

3. логическое управление, дистанционное 

управление, технологические защиты;  

4. автоматическое регулирование, логи-

ческое управление, дистанционное 

управление, технологические защиты. 

 

10. К вспомогательным функциям относят 1. непрерывный автоматический кон-

троль; 

2. самодиагностику программных и тех-

нических средств; 

3. обеспечение функционирования баз 

данных; 

4. все вышеперечисленное. 

http://autoworks.com.ua/programmirovanie-kontrollerov/lcada-konfiguratori/


 

 

Тема 3. ЛОКАЛЬНЫЕ ОПТИМИЗАТОРЫ И РЕГУЛЯТОРЫ 

 

1. Математическая модель цели управле-

ния имеет вид 
1.  ( ), ( ) ...E E x t y t ;  

2.  ( ), ( ), ( ), ( ) ...E E x t y t z t f t ; 

3.  ( ), ( ), ( ) ...E E x t y t f t ; 

4.  ( ), ( ), ( ) ...E E y t z t f t . 

2. На математическую модель накладыва-

ются ограничения: 
1. 

( ) ( )

( )

( )

y t B t

A t X

B t Y







; 

 

2. 

( ) ( )

( )

( )

x t A t

A t X

B t Y







; 

 

3. 

( ) ( )

( ) ( )

( )

x t A t

y t B t

B t Y







; 

 

4. 

( ) ( )

( ) ( )

( )

( )

x t A t

y t B t

A t X

B t Y









. 

3. В зависимости от характера информации 

регуляторы делятся: 

1. С регулированием по разомкнутому 

циклу; 

2. С регулированием по замкнутому цик-

лу; 

3. С регулированием по разомкнутому и 

замкнутому циклам; 

4. С комбинированным циклом. 

4. Данная схема соответствует регулятору  

2 1
)(ty )(tr

)(tf

)(tx

 
 

1. С регулированием по разомкнутому 

циклу; 

2. С регулированием по замкнутому цик-

лу; 

3. С регулированием по разомкнутому и 

замкнутому циклам; 

4. С комбинированным циклом. 

5. Данная схема соответствует регулятору  

 

1. С регулированием по разомкнутому 

циклу; 

2. С регулированием по замкнутому цик-

лу; 

3. С регулированием по разомкнутому и 
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)(tx)(tr)(ty )(t

 
 

замкнутому циклам; 

4. С комбинированным циклом. 

6. В зависимости от уставки ( )y t системы 

делятся на: 

1. Системы стабилизации и программные 

системы; 

2. Программные системы и следящие си-

стемы; 

3. Системы стабилизации и следящие си-

стемы; 

4. Системы стабилизации, программные 

и следящие системы. 

7. Систему называют астатической по 

управляющему (или возмущающему) 

воздействию, если 

1. при подаче на вход постоянного 

управляющего (или возмущающего) воз-

действия ошибка в установившемся со-

стоянии не зависит от величины этого 

воздействия и равна единице; 

2. при подаче на вход постоянного 

управляющего (или возмущающего) воз-

действия ошибка в установившемся со-

стоянии зависит от величины этого воз-

действия и равна единице; 

3. при подаче на вход постоянного 

управляющего (или возмущающего) воз-

действия ошибка в установившемся со-

стоянии не зависит от величины этого 

воздействия и равна нулю; 

4. при подаче на вход постоянного 

управляющего (или возмущающего) воз-

действия ошибка в установившемся со-

стоянии зависит от величины этого воз-

действия и равна нулю. 

8. В программных системах 1. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – известно; 

2. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – известно; 

3. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – заранее не 

известная функция; 

4. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – заранее не 

известная функция.  

9. В следящих системах 1. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – известно; 

2. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – известно; 

3. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – заранее не 

известная функция; 

4. ( ) ( )y t Y t , причём ( )Y t  – заранее не 

известная функция. 

10. В системах стабилизации 1. ( ) vary t  ; 

2. ( )y t const ; 

3. ( ) vary t  ; 

4. ( )y t const . 



 

Тема 4. МАТЕМАТИЧЕСКИЕ МОДЕЛИ СЛОЖНЫХ СИСТЕМ 

 

1. Дискретной системой называется такая 

САУ 

1. в которой имеет место прерывистый 

характер передачи информации управле-

ния; 

2. в которой имеет место непрерывный 

характер передачи информации управле-

ния; 

3. в которой имеет место смешанный ха-

рактер передачи информации управле-

ния; 

4. нет правильного ответа.. 

2. Решетчатой функцией времени называ-

ется функция 

1. дискретного аргумента – времени; 

2. непрерывного аргумента – времени; 

3. импульсного аргумента – времени; 

4. Нет правильного ответа 

3. Понятие смещенной решетчатой функ-

ции  f nT T  или   ,f n  , где  – 

относительный сдвиг внутри периода 

дискретности 

1. 1 ; 

2. 0 ; 

3. 0 1 ; 

4.      . 

4. Различают импульсные системы 1. с амплитудно-импульсной модуляцией 

(АИМ), с широтно-импульсной модуля-

цией (ШИМ); 

2. с широтно-импульсной модуляцией 

(ШИМ), фазоимпульсной модуляцией 

(ФИМ), частотно-импульсной модуляци-

ей (ЧИМ); 

3. с амплитудно-импульсной модуляцией 

(АИМ), фазоимпульсной модуляцией 

(ФИМ), частотно-импульсной модуляци-

ей (ЧИМ); 

4. с амплитудно-импульсной модуляцией 

(АИМ), с широтно-импульсной модуля-

цией (ШИМ), фазоимпульсной модуля-

цией (ФИМ), частотно-импульсной мо-

дуляцией (ЧИМ). 

5. Z-преобразование получающееся из дис-

кретного преобразования Лапласа путем 

формальной замены 

1. 
1

, lnz sT s z
T

  ; 

2. , lnsTz e s T z  ; 

3. 
1

, lnsTz e s z
T

  ; 

4. , lnz sT s T z  . 

6. Обратное преобразование Лапласа имеет 

вид: 1.   11Ate L sI A
  ; 

2.   11Ate L sI A
  ; 

3.   1Ate L sI A


  ; 



4.   1Ate L sI A  . 

7. Спектр непрерывного сигнала x(t) опре-

деляется его преобразованием Фурье 1. 

0

( ω) ( )X j x t dt



  ; 

2. 
ω

0

( ω) j tX j e dt


  ; 

3. 
ω

0

( ω) ( ) j tX j x t e dt


  ; 

4. Нет правильного ответа. 

8. При определенной частоте квантования 

частотные характеристики дискретных 

систем будут представлять 

1. сумму смещенных частотных характе-

ристик соответствующих непрерывных 

систем; 

2. разность смещенных частотных харак-

теристик соответствующих непрерывных 

систем; 

3. произведение смещенных частотных 

характеристик соответствующих непре-

рывных систем; 

4. нет правильного ответа. 

9. Для неискаженной передачи непрерыв-

ного сигнала его дискретными значени-

ями необходимо, чтобы максимальная 

частота спектра непрерывного сигнала 

была 

1. м
π

ω
T

 ; 

2. м
π

ω
T

 ; 

3. м
π

ω
T

 ; 

4. м
π

ω
T

 . 

10. Сколько существует способов практиче-

ского перехода от  F s  к  F z  и 

 ,F z   

1. один; 

2. два;  

3. три; 

4. четыре. 

 

Тема 5. ДЕКОМПОЗИЦИЯ И АГРЕГИРОВАНИЕ СИСТЕМ 

 

1. Основанием для декомпозиции является 1. упрощенная модель; 

2. структурированная модель; 

3. функциональная модель; 

4. содержательная модель. 

2. Главной целью декомпозиции является 1. сведение сложного объекта анализа к 

конечной совокупности простых подобъ-

ектов; 

2. сведение сложного объекта анализа к 

бесконечной совокупности простых 

подобъектов 

3. замена идентичным объектом 

4. нет правильного ответа 

 



3. Операция агрегирования это 1. разбиение сложной системы на от-

дельные подсистемы; 

2. частичное разбиение сложной систе-

мы; 

3. объединения нескольких элементов в 

единое целое; 

4. нет правильного ответа 

 

 

4. Эмерджентность это 1. свойство системы оставаться без изме-

нения; 

2. появление новых качеств у систем; 

3. появление новых признаков у систем; 

4. изменение структуры системы. 

 

 

5. Конфигуратором для задания любой 

точки n-мерного пространства является 

1. совокупность ее координат; 

2. одна из координат системы; 

3. совокупность n/2 координат; 

4. совокупность n/3 координат. 

 

 

6. Если представлять класс как результат 

действия агрегата-оператора, то такой 

оператор имеет вид 

1. «ЕСЛИ <имя класса>, ТО <условия на 

агрегируемые свойства>»; 

2. «ЕСЛИ <имя подкласса>, ТО <условия 

на агрегируемые признаки>»; 

3. «ЕСЛИ <имя класса>, ТО <условия на 

агрегируемые признаки>»; 

4. «ЕСЛИ <условия на агрегируемые 

признаки>, ТО <имя класса>». 

 

7. При проектировании системы важно за-

дать 

1. ее частичную структуру; 

2. ее частичную структуру со связями; 

3. ее структуру во всех существенных 

отношениях; 

4. нет правильного ответа. 

 

8. Конечный автомат характеризуется 1. конечными множествами состояний Z, 

входных сигналов X, выходных сигналов 

Y; 

2. конечными множествами состояний Z, 

входных сигналов X;. 

3. входными сигналами X, выходных 

сигналов Y; 

4. бесконечными множествами состояний 

Z, входных сигналов X, выходных сигна-

лов Y 

 

9. Математическими моделями стохастиче-

ских объектов с непрерывным временем 

служат 

1. системы массового обслуживания; 

2. представители марковских случайных 

процессов; 

3. 1 и 2; 

4. нет правильного ответа. 

 



10. Процессы, объекты и системы представ-

ляют в виде агрегативных систем (А-

систем), под которыми понимают 

1. сложные системы, не расчленяемые на 

элементы; 

2. сложные системы, расчленяемые на 

элементы, каждый из которых представ-

ляет собой агрегат 

3. интеллектуальные системы, расчленя-

емые на элементы, каждый из которых 

представляет собой агрегат 

4. интеллектуальные системы, не расчле-

няемые на элементы, каждый из которых 

представляет собой агрегат 

 

 

 


