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1. Дисциплины, включенные в программу вступительных испытаний в магистратуру 
1.1. Теория автоматического управления 

1.2. Системы автоматизации и управления 

1.3. Технические средства автоматизации 

 

2. Содержание учебных дисциплин 

2.1. «Теория автоматического управления» 

Темы (вопросы): 

Единичное ступенчатое воздействие, свойства, область применения в ТАУ. Гармониче-

ское (синусоидальное) воздействие, его свойства, область применения. 

Пропорциональное звено, его характеристики. Применение для синтеза управляющих 

устройств. Инерционное звено первого порядка, его характеристики, приведите примеры его 

использования. Инерционное звено второго порядка, его характеристики, дайте примеры рас-

положения корней характеристического уравнения. Интегрирующее звено и его характеристи-

ки. Область применения в ТАУ. Дифференцирующее звено и его характеристики, применение 

в типовых звеньях регулирования. Запаздывающее звено и его характеристики, аппроксимация. 

Понятие переходного и установившегося режима на переходном процессе САР. Преобра-

зование Лапласа. Передаточные функции элемента. Последовательное, параллельное и встреч-

но-параллельное соединение двух элементов. 

Частотные характеристики, частотные характеристики основных типовых звеньев. 

Замкнутый и разомкнутый контур системы, передаточная функция разомкнутого контура. 

Передаточная функция замкнутой системы для произвольного канала. Передаточная функция 

по задающему воздействию. 

Качество систем управления. Прямые и косвенные показатели качества. Математическая 

сущность устойчивости систем регулирования. Алгебраические критерии устойчивости. Ча-

стотные критерии устойчивости. Корневые показатели качества. 

Литература для подготовки: 

1. Теория автоматического управления [Текст] : учебник / С. Е. Душин, Н. С. Зотов, Д. Х. 

Имаев и др.; под ред. В. Б. Яковлева. - 3-е изд., стер. - М. : Высшая школа, 2009. - 567с. : ил., граф., 

схемы, табл. - (Для высших учеб. завед. : Автоматика и управление). 

2. Первозванский, А. А. Курс теории автоматического управления [Текст] : учебное пособие 

/ А. А. Первозванский. - 2-е изд., стер. - СПб. и др. : Лань, 2010. - 615 с. : ил., табл., граф., схемы. - 

(Учебники для вузов. Спец. литература). 

2.2. «Системы автоматизации и управления» 

Темы (вопросы): 

Понятие объекта управления, характеристики объекта управления, определение характе-

ристик. Реализация закона ПИД-регулирования с использованием ИМ постоянной скорости, 

структурная схема регулятора, переходный процесс в регуляторе. Определение коэффициента 

усиления ПИ-регулятора и времени изодрома частотным методом.  

Структурная схема П-регулятора с безынерционным усилителем. Передаточная функция 

ПИ-регулятора, построенного на основе идеального ПИ-регулятора с ИМ, охваченным обрат-

ной связью. Передаточная функция регулятора, понятие “балластное звено”, оценка влияния 

балластного звена на переходный процесс в регуляторе. 

Определение коэффициента усиления ПИ-регулятора и времени изодрома методом ха-

рактеристик разгона.  Определение коэффициента усиления ПИ-регулятора и времени изодро-

ма методом экспоненциальных возмущений. Структурная схема ПИ-регулятора с инерционной 

обратной связью и исполнительным механизмом постоянной скорости, переходные характери-

стики регулятора. Структурная схема П-регулятора с исполнительным механизмом постоянной 

скорости, переходные характеристики регулятора. 



4 

 

 

Литература для подготовки: 

1. Парсункин, Б.Н. Локальные стабилизирующие контуры автоматического управления в 

АСУ ТП промышленного производства [Текст]: монография /Б.Н. Парсункин, С.М. Андреев, О.С. 

Логунова, Т.У. Ахметов. – Магнитогорск: Изд-во Магнитогорск. гос. техн. ун-та, 2012. – 406 с. – 

ISBN 978-5-4253-0418-0 

2. Парсункин, Б.Н.  Алгоритмы и способы самонастройки средств регулирования  в совре-

менных микропроцессорных контроллерах [Текст]: учеб. пособие /Б.Н. Парсункин, С.М. Андреев, 

Е.С. Рябчикова. – Магнитогорск: Изд-во Магнитогорск. гос. техн. ун-та, 2012. – 136 с.  

3. Парсункин, Б.Н. Оптимизация управления технлогическими процессами [Текст]: практи-

кум / Б.Н. Парсункин, С.М. Андреев, Е.С. Рябчикова, Т.Г.Обухова. – Магнитогорск: Изд-во Маг-

нитогорск. гос техн. ун-та им. Г.И.Носова, 2013. – 177 с. 

2.3. «Технические средства автоматизации» 

Классификация измерительных преобразователей. Сигналы дистанционной связи в си-

стемах автоматизации. Унифицированные сигналы связи. Нормирующие преобразователи. Из-

меряемые величины. Виды измерений и методы. Основные положения теории погрешностей. 

Средства измерения (СИ), их виды. Класс точности. Обработка результатов измерения. Преоб-

разователи неэлектрических величин. Методические основы стандартизации, принципы и ме-

тоды. 

Принципы измерения неэлектрических величин и передачи данных в системе. Основные 

типы и характеристики измерительных преобразователей. Сетевая архитектура. Структура ти-

пичных микропроцессорных систем. Программируемые логические контроллеры, назначение, 

использование в системах управления. Функциональная организация и алгоритм работы микро-

процессора. Способы передачи слов цифровой информации. Интерфейсы связи.  

Гальваническая изоляция цепей источников и приемников электрических сигналов. Про-

дольная помеха в линиях связи. Причины возникновения и способы борьбы с ней. Поперечная 

помеха в линиях связи. Причины возникновения и способы борьбы с ней.  

Регулирующие клапаны, конструкции, характеристики, перестановочное усилие. Основные 

параметры дроссельных регулирующих органов и их характеристики, определяемые применени-

ем. Влияние гидравлических сопротивлений в трубопроводах на вид рабочих расходных харак-

теристик регулирующих органов. 

Динамические характеристики электрических исполнительных механизмов постоянной 

скорости и их влияние на параметры регуляторов. Мембранно-пружинные исполнительные ме-

ханизмы, их ходовые характеристики, характеристики точности, совместная работа с позиционе-

ром. Управление исполнительным механизмом. Сочленение исполнительных механизмов с ре-

гулирующими органами в АСР, классификация соединений, примеры. 

 

Литература для подготовки: 

1. Эрастов, В.Е. Метрология, стандартизация и сертификация [Текст]: учеб. пособие / В.Е. 

Эрастов. - М.: Форум Инфра-М, 2008. – 208 с. 

2. Шишмарев, В.Ю. Технические измерения и приборы [Текст]: учебник / В.Ю. Шишмарев – 

М.: ИЦ Академия, 2010. – 384 с. 

3. Аристов, А.И. Метрология, стандартизация, сертификация [Текст]: учеб. пособие / А.И. 

Аристов, В.М. Приходько, И.Д. Сергеев, Д.С. Фатюхин. - М.: Инфра-М, 2012 – 288с. 

4. Харазов В.Г. Интегрированные системы управления технологическими процессами [Текст] 

/ В.Г. Харазов – СПб.: Профессия, 2009 – 592 с. 

5. Панфилов В.А. Электрические измерения [Текст] учебник / В.А. Панфилов -8-е изд. М.: 

Академия, 2013. - 288 c. 

6. Шишмарев В.Ю. Технические измерения и приборы [Текст]: учебник / В.Ю. Шишмарев. – 

М.: ИЦ Академия, 2010. – 384 с.
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13. Как вычисляется ошибка регулирования «» в замкнутом контуре (количество баллов 

– 1) 

14. Как определяется передаточная функция системы для выходного сигнала y(t) и вход-

ного x(t)? (количество баллов – 1) 

15. Чему будет равно установившееся значение на выходе звена с передаточной функцией 

W(p)=4/(p
2
+4p+2) при единичном сигнале на входе (количество баллов – 1) 

16. Какая будет результирующая передаточная функция при последовательном соедине-

нии двух звеньев с передаточными функциями W1(p)=2/p и W2(p)=3/(p+1) ? (количе-

ство баллов – 1) 

17. Вычислите коэффициент передачи k апериодического звена первого порядка, описы-

вающегося уравнением 3 5 10y y u   (количество баллов – 1) 

18. Переходная функция системы имеет вид 2( ) 1 th t e  . Укажите ее весовую функцию. 

19. Укажите дифференциальное уравнение, соответствующее передаточной функции вида 
2

2

10 3 1
( )

10

p p
W p

s

 



.  (количество баллов – 1) 

20. Укажите характеристическое уравнение, соответствующее дифференциальному урав-

нению вида 5y u u  . (количество баллов – 1) 

21. Передаточная функция разомкнутой системы Wр = 5. В отрицательную обратную 

связь включено звено с передаточной функцией Wос = 3/p. Укажите передаточную 

функцию замкнутой системы. (количество баллов – 1) 

22. Образ Лапласа функции f(t) равен 4, и f(0)=0. Укажите образ Лапласа для первой про-

изводной функции f(t). (количество баллов – 1) 

23. На входе системы с астатизмом первого порядка и добротностью по скорости K = 2 

действует линейно-нарастающее воздействие g(t) = 8t. Определить величину устано-

вившейся ошибки . (количество баллов – 2) 

24. На входе системы с астатизмом второго порядка и добротностью по ускорению K = 4 

действует линейно-нарастающее воздействие g(t) = 6t. Определить величину устано-

вившейся ошибки . (количество баллов – 2) 

25. Передаточная функция разомкнутой системы Wр=2/p. Найдите передаточную функ-

цию по ошибке для замкнутой системы с отрицательной обратной связью (количество 

баллов – 1) 

26. Устойчива ли система если характеристическое уравнение системы p
2
 + 4p + 1? (коли-

чество баллов – 1) 

27. Устойчива ли система если характеристическое уравнение системы p
2
 + 1? (количе-

ство баллов – 1) 

28. На входе пропорционально-интегрального регулятора с передаточной функцией 

(KpTиs+1) /  (Tиs) действует постоянный сигнал g = 2. Выход регулятора в начальный 

момент времени равен нулю. Kp= 2. Tи = 2. Определить значение выхода регулятора 

через две секунды. (количество баллов – 2) 

29. Какой вид будет иметь выход звена с заданной передаточной функцией 

W(p)=k/(Tp+1)  на единичное ступенчатое входное воздействие? (количество баллов – 

1) 
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30. В чем заключается условие физической реализуемости, если модель системы задана в 

форме дифференциального уравнения 
( ) ( 1) ( ) 1

1 1 0 1 1 0( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )n n m m

n m my t a y t a y t a y t b u t b u t bu t b u t 

          ? (коли-

чество баллов – 1) 

31. Что включает в состав контура автоматического регулирования? (количество баллов – 

1) 

32. Что такое Коэффициент передачи объекта управления? (количество баллов – 1) 

33. В каком случае переходный процесс в системе считается законченным? (количество 

баллов – 1) 

34. Что необходимо знать об объекте управления, чтобы выбрать тип регулятора? (количе-

ство баллов – 1) 

35. В чем заключается суть метода оптимума по модулю передаточной функции? (количе-

ство баллов – 1) 

36. На какой элемент поступает сигнал, сформированный регулятором в типовом контуре 

автоматического управления? (количество баллов – 1) 

37. Что такое постоянная времени объекта управления (время разгона)? (количество баллов 

– 1) 

38. Какой отличительный признак имеют объекты с самовыравниванием? (количество бал-

лов – 1) 

39. Верно ли следующее утверждение: " Установившимся режимом САР называют такой 

режим, при котором выходная величина объекта не изменяется во времени"? (количе-

ство баллов – 1) 

40. Что такое закон регулирования? (количество баллов – 1) 

41. Определите функциональную зависимость коэффициента передачи КОБ=f(x) объекта 

управления, статическая характеристика которого описывается регрессионным урав-

нением 
2

0,6 5 2y x x    (количество баллов – 1) 

42. По заданному входному воздействию Х был известен отклик объекта управления Y во 

времени (кривая разгона). Как определить коэффициент передачи объекта управления? 

(количество баллов – 1) 

43. Как определить максимальное значение коэффициента передачи объекта управления в 

диапазоне по статической характеристики объекта управления? (количество баллов – 1) 

44. Как определить результирующий коэффициент передачи К системы с последователь-

ным включением двух элементов? (количество баллов – 1) 

45. Как определить коэффициенты a0 и a1 результирующей статической характеристики 

вида 1 0
y a x a   для двух последовательно включенных элементов (количество баллов 

– 2) 

46. Как определить графическим способом по кривой разгона постоянную времени объек-

та? (количество баллов – 1) 

47. Для объекта с передаточной функцией   2

6

5 6
W p

p p


 
 определите настройки па-

раллельного ПИ-регулятора (коэффициент K – коэффициент передачи пропорцио-

нального и KИ - интегрирующего звена), настроенного на технический оптимум (оп-

тимум по модулю передаточной функции) (количество баллов – 2) 
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48. Определить коэффициент передачи регулятора КР и время изодрома ТИЗ, если регуля-

тор задан как параллельное соединение пропорционального и интегрирующего звена 

0,1
( ) 0,5W p

p
   (количество баллов – 2) 

49. Как определить время запаздывания для астатического объекта управления по кривой 

разгона? (количество баллов – 1) 

50. Для объекта с передаточной функцией 
2

6
( )

5 6
W p

p p


 
 определите настройки 

стандартного ПИ-регулятора (коэффициент передачи регулятора КР и время изодрома 

ТИЗ), настроенного на технический оптимум (оптимум по модулю передаточной функ-

ции) (количество баллов – 2) 

51. Как определить коэффициенты a1 и a0 уравнения статической характеристики объекта 

управления в виде y=a1x+a0 по экспериментальному графику? (количество баллов – 1) 

52. Определите коэффициенты параллельного ПИ-регулятора (коэффициент передачи 

пропорционального звена К и коэффициент интегрирующего звена КИ), если регуля-

тор задан в виде передаточной функции 
20 2

( )
10

p

p
W p

p


  (количество баллов – 2) 

53. Определите коэффициент передачи звена, заданного передаточной функцией 

2

9
( )

3 24 45
W p

p p


 
 (количество баллов – 1) 

54. Для представленной передаточной функции выберите верное разностное выражение, 

связывающее её вход и выход. (количество баллов – 1) 

 

x y

TP+1

K

 

 

55. Как определить величину перерегулирования  по графику переходного процесса? 

(количество баллов – 1) 

56. Объект управления представляет “Уровень воды в баке». К какому типу можно отне-

сти этот объект управления? (количество баллов – 1) 

57. Как определить постоянную времени астатического объекта по кривой разгона? (ко-

личество баллов – 1) 

58. Для объекта управления, описываемого дифференциальным уравнением 3 4 8y y x   

определите коэффициент передачи объекта (количество баллов – 1) 

59. Для объекта управления, описываемого дифференциальным уравнением 3 4 8y y x   

определите постоянную времени объекта (количество баллов – 1) 

60. По какому выражению можно определить скорость разгона по кривой разгона для 

астатического объекта при известном угле  наклона касательной и изменении вход-

ного воздействия x? (количество баллов – 1) 

61. Рассчитайте значение сопротивления медного термометра сопротивления градуировки 

50М при температуре 20°С. (α = 4,26·10
-3

 1/°С) (количество баллов – 1) 
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62. Определите значение ЭДС, индуцируемой в электромагнитном расходомере с диамет-

ром проходного отверстия d, при расходе воды Q, индукция магнитного поля B. d = 

100мм, Q = 200 м
3
/ч, B = 0,01 Тл. (количество баллов – 1) 

63. Определите плотность неизвестной жидкости при измерении пьезометрическим мето-

дом. В качестве образцовой жидкости использовалась вода (0,9998 г/см
3
). Давление 

неизвестной жидкости составило 2кПа, давление образцовой жидкости 2170 Па. (ко-

личество баллов – 1) 

64. С помощью какого датчика можно измерить температуру движущегося объекта? (ко-

личество баллов – 1) 

65. Для определения концентрации каких газов можно использовать термомагнитный га-

зоанализатор? (количество баллов – 1) 

66. Рассчитаете значение сопротивление шунта для расширения пределов магнитоэлек-

трического миллиамперметра с током полного отклонения I0=10 мА, внутренним со-

противлением R0=10 Ом до значения I=100 мА. (количество баллов – 1) 

67. С помощью вольтметра средневыпрямленного значения измеряется напряжение по-

следовательных импульсов (τ=1мс; Т=10мс), показания вольтметра 12 В. Определить 

относительную погрешность прибора для определения эффективного значения изме-

ряемого напряжения. (количество баллов – 2) 

68. Длинный стержень круглого сечения (d=15 мм), выполненный из стали У8 (напряже-

ние при максимально возможном усилии 350 МПа; модуль упругости 210 ГПа). Опре-

делить максимально возможное измеряемое усилие растяжения. (При запасе по 

напряжению 10%). (количество баллов – 2) 

69. Какой тип измерительного механизма можно использовать для измерения только по-

стоянного тока? (количество баллов – 1) 

70. Какая схема включения миллиамперметра постоянного тока с выпрямителями обеспе-

чивает (теоретически) вдвое большую чувствительность? 

71. Какое значение имеет допустимая относительная погрешность измерения тока 7,5 А 

амперметром класса точности 1,5 с верхним переделом измерения 10 А? (количество 

баллов – 1) 

72. При измерении падения напряжения вольтметр показывает 36 В. Среднее квадратиче-

ское отклонение показаний 0,5 В. Погрешность от подключения вольтметра в сеть 

−1 В. Какие значения имеют доверительные границы для истинного значения падения 

напряжения с вероятностью Р=0,95 (tP=2)? (количество баллов – 1) 

73. С какой ценой деления следует выбирать вольтметр, если необходимо контролировать 

напряжения с точностью до 0,1 В? (количество баллов – 1) 

74. Чему равен класс точности амперметра, если при поверке амперметра с пределом из-

мерения 5 А в точках 1, 2, 3, 4, 5 А получили следующие показания образцового при-

бора соответственно 0,95; 2,07; 3,05; 4,08; 4,95? (количество баллов – 1) 

75. Как называются измерения напряжения и силы тока вольтметром и амперметром? 

(количество баллов – 1) 

76. Источником какого вида погрешности является неточность градуировки измеритель-

ного элемента? (количество баллов – 1) 

77. Как называется поверка средства измерения, при которой определяют метрологиче-

ские характеристики средства измерений, присущие ему как единому целому? (коли-

чество баллов – 1) 



10 

 

 


