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1. Правила проведения вступительного испытания 

Вступительное испытание в магистратуру проводится в виде междисциплинарного экзаме-

на.  Экзамен представляет собой тест с использованием компьютера в аудиториях университета 

или дистанционно с прохождением процедуры прокторинга. 

 

2. Дисциплины, включенные в программу вступительных испытаний в магистратуру 

1.1. Теория автоматического управления 

1.2. Системы автоматизации и управления 

1.3. Технические средства автоматизации 

 

3. Содержание учебных дисциплин 

 

3.1. Теория автоматического управления 

 

Раздел 1. Единичное ступенчатое воздействие, свойства, область применения в ТАУ. 

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

Раздел 2. Пропорциональное звено, его характеристики. Применение для синтеза управ-

ляющих устройств. Инерционное звено первого порядка, его характеристики, приведите при-

меры его использования. Инерционное звено второго порядка, его характеристики, дайте при-

меры расположения корней характеристического уравнения. Интегрирующее звено и его ха-

рактеристики. Область применения в ТАУ. Дифференцирующее звено и его характеристики, 

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

аппроксимация. 

Раздел 3. Понятие переходного и установившегося режима на переходном процессе САР. 

Преобразование Лапласа. Передаточные функции элемента. Последовательное, параллельное и 

встречно-параллельное соединение двух элементов. 

Раздел 4. Частотные характеристики, частотные характеристики основных типовых зве-

ньев. 

Раздел 5. Замкнутый и разомкнутый контур системы, передаточная функция разомкнуто-

го контура. Передаточная функция замкнутой системы для произвольного канала. Передаточ-

ная функция по задающему воздействию. 

Раздел 6. Качество систем управления. Прямые и косвенные показатели качества. Мате-

матическая сущность устойчивости систем регулирования. Алгебраические критерии устойчи-

вости. Частотные критерии устойчивости. Корневые показатели качества. 

 

3.2. Системы автоматизации и управления 

Раздел 1. Понятие объекта управления, характеристики объекта управления, определение 

характеристик. Реализация закона ПИД-регулирования с использованием ИМ постоянной ско-

рости, структурная схема регулятора, переходный процесс в регуляторе. Определение коэффи-

циента усиления ПИ-регулятора и времени изодрома частотным методом.  

Раздел 2. Структурная схема П-регулятора с безынерционным усилителем. Передаточная 

функция ПИ-регулятора, построенного на основе идеального ПИ-регулятора с ИМ, охвачен-

ным обратной связью. Передаточная функция регулятора, понятие “балластное звено”, оценка 

влияния балластного звена на переходный процесс в регуляторе. 

Раздел 3. Определение коэффициента усиления ПИ-регулятора и времени изодрома ме-

тодом характеристик разгона.  Определение коэффициента усиления ПИ-регулятора и времени 

изодрома методом экспоненциальных возмущений. Структурная схема ПИ-регулятора с инер-

ционной обратной связью и исполнительным механизмом постоянной скорости, переходные 

характеристики регулятора. Структурная схема П-регулятора с исполнительным механизмом 

постоянной скорости, переходные характеристики регулятора. 
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3.3. Технические средства автоматизации 

Раздел 1. Классификация измерительных преобразователей. Сигналы дистанционной 

связи в системах автоматизации. Унифицированные сигналы связи. Нормирующие преобразо-

ватели. Измеряемые величины. Виды измерений и методы. Основные положения теории по-

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

рения. Преобразователи неэлектрических величин. Методические основы стандартизации, 

принципы и методы. 

Раздел 2. Принципы измерения неэлектрических величин и передачи данных в системе. 

Основные типы и характеристики измерительных преобразователей. 

Раздел 3. Сетевая архитектура. Структура типичных микропроцессорных систем. Про-

граммируемые логические контроллеры, назначение, использование в системах управления. 

Функциональная организация и алгоритм работы микропроцессора. Способы передачи слов 

цифровой информации. Интерфейсы связи.  

Раздел 4. Гальваническая изоляция цепей источников и приемников электрических сигна-

лов. Продольная помеха в линиях связи. Причины возникновения и способы борьбы с ней. По-

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

Раздел 5. Регулирующие клапаны, конструкции, характеристики, перестановочное усилие. 

Основные параметры дроссельных регулирующих органов и их характеристики, определяемые 

применением. Влияние гидравлических сопротивлений в трубопроводах на вид рабочих расход-

ных характеристик регулирующих органов. 

Раздел 6. Динамические характеристики электрических исполнительных механизмов по-

стоянной скорости и их влияние на параметры регуляторов. Мембранно-пружинные исполни-

тельные механизмы, их ходовые характеристики, характеристики точности, совместная работа с 

позиционером. Управление исполнительным механизмом. Сочленение исполнительных меха-

низмов с регулирующими органами в АСР, классификация соединений, примеры. 

 

4. Литература для подготовки 

1. Гайдук, А.Р. Теория автоматического управления в примерах и задачах с решения-

ми в MATLAB: учеб. пособие / А.Р. Гайдук, В.Е. Беляев, Т.А. Пьявченко  -СПб.: Изд-во 

«Лань», 2011, - 464 с. 

2. Ким, Д.П. Теория автоматического управления. Т.1. Линейные системы. -

М.:ФИЗМАТЛИТ, 2003. -288 с. 

3. Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления: учеб. пособие. -

СПб. и др.: Изд-во «Лань», 2010. – 615 с. 

4. Парсункин, Б.Н. Локальные стабилизирующие контуры автоматического управле-

ния в АСУ ТП промышленного производства: 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 

5. Парсункин, Б.Н.  Алгоритмы и способы самонастройки средств регулирования  в 

современных 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.  

6. Парсункин, Б.Н. Оптимизация управления технологическими процессами [Текст]: 

практикум / Б.Н. Парсункин, С.М. Андреев, Е.С. Рябчикова, Т.Г.Обухова. – Магнитогорск: 

Изд-во Магнитогорск. гос техн. ун-та им. Г.И.Носова, 2013. – 177 с. 

7. Дорф, Р. Современные системы управления. /Р Дорф, Р. Бишоп – М.: Лаборатория 

базовых знаний, 2002. – 832 с. 

8. Эрастов, В.Е. Метрология, стандартизация и сертификация: учеб. пособие / В.Е. 

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

9. Аристов, А.И. Метрология, стандартизация, сертификация: учеб. пособие / А.И. 

Аристов, В.М. Приходько, И.Д. Сергеев, Д.С. Фатюхин. - М.: Инфра-М, 2012 – 288с. 
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10. Харазов, В.Г. Интегрированные системы управления технологическими процессами 

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

11. Панфилов, В.А. Электрические измерения: учебник / В.А. Панфилов -8-е изд. М.: 

Академия, 2013. - 288 c. 

12. Шишмарев В.Ю. Технические измерения и приборы: учебник / В.Ю. Шишмарев. – 

М.: ИЦ Академия, 2010. – 384 с. 

13. Парк Дж. Передача данных в системах контроля и управления: практическое руко-

водство [пер. с англ. В.В. Савельева]/ Дж. Парк, С. Маккей, Э. Райт. – М.: ООО Группа 

ИДТ, 2007 – 480 с. 

 

5. Шкала оценивания 

Ответ на каждый вопрос теста оценивается в 2 или в 3 балла в зависимости от сложности. 

Сумма всех оценок равна 100 баллов. 

 

6. Пример варианта вступительного испытания 

6.1. Теория автоматического управления. 

№ Вопрос Варианты ответов 

Номер пра-

вильного 

ответа 

Количество 

баллов 

1 Что такое установившийся режим 

системы автоматического регули-

рования? 

1. Режим, при котором все пе-

реходные процессы в системе 

закончились 

2. Режим, при котором проис-

ходит процесс установки 

начальных значений 

3. Режим, при котором выход-

ная величина устанавливается 

равной значению входной ве-

личины 

 

1 2 

2 Каково назначение интегральной 

составляющей в ПИД-регуляторе? 

 

1. Повышение точности 

2. Увеличение запаса устойчи-

вости 

3. Снижение амплитуды коле-

баний во время переходных 

процессов 

4. Увеличение быстродействия 

 

1 2 

3 Реакцией колебательного звена на 

гармоническое входное воздей-

ствие является: 

 

1. Затухающая экспонента 

2. Затухающие гармонические 

колебания 

3. Гармонические колебания 

постоянной амплитуды 

4. Линейно нарастающий сиг-

нал 

 

3 2 

4 Как определяется передаточная 

функция системы для выходного 

сигнала y(t) и входного x(t)? 

1. ( )
( )

( )

Y p
W p

X p
=  

2. ( )
( )

( )

X p
W p

Y p
=  

1 3 
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3. ( ) ( ) ( )W p X p Y p=   

4. ( ) ( ) ( )W p X p Y p= −  

 

5 При последовательном соедине-

нии двух звеньев с передаточны-

ми функциями  

W1(p)=2/p и 

W2(p)=3/(p+1)  

результирующая передаточная 

функция будет иметь вид 

 

1. 
6

( 1)
W

p p
 =

+
 

2. 
2 3

1
W

p p
 = +

+
 

3. 
2 3

1
W

p p
 = −

+
 

4. 
2( 1)

3

p
W

p


+
=  

 

1 3 

 

№ Вопрос / задача 
Правильный ответ Количество 

баллов 

6 На входе системы с астатизмом первого порядка и добротно-

стью по скорости K = 2 действует линейно-нарастающее воз-

действие g(t) = 8t. Определить величину установившейся 

ошибки e. 

 

e=4 

 

3 

 

6.2. Системы автоматизации и управления. 

№ Вопрос Варианты ответов 

Номер пра-

вильного 

ответа 

Количество 

баллов 

1 Контур автоматического ре-

гулирования это: 

 

1. Совокупность отдельных функцио-

нально связанных приборов, выполня-

ющих определенную задачу по регули-

рованию параметра объекта 

2. Совокупность приборов и средств ав-

томатизации, объединенная в систему, 

которая в случае выхода процесса за 

безопасные рамки выполняет комплекс 

мер по защите оборудования и персона-

ла 

3. Комплекс технических и программ-

ных средств, предназначенных для ав-

томатического определения текущего 

состояния объекта в соответствии с за-

данным алгоритмом 

4. Комплекс программных и техни-

ческих средств, предназначенный 

для автоматизации управления тех-

нологическим оборудованием на 

предприятиях 

1 2 

2 Какой отличительный при-

знак имеют объекты с само-

выравниванием? 

 

1. При подаче на вход такого объекта 

ступенчатого сигнала, с течением 

времени выходная величина объекта 

приходит к установившемуся значе-

нию; 

2. При подаче на вход такого объекта 

1 2 
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ступенчатого сигнала, изменение 

выходной величины может происхо-

дить беспредельно 

3. При подаче на вход такого объекта 

ступенчатого сигнала, с течением 

времени выходная величина объекта 

принимает постоянное значение, ве-

личина которого зависит только от 

величины коэффициента самовырав-

нивания 

4. При подаче на вход такого объекта 

ступенчатого сигнала, с течением 

времени выходная величина объекта 

изменяется и вновь возвращается к 

исходному . Значению 

 

3 Что такое закон регулирова-

ния? 

 

1. Функциональная зависимость, по 

которой рассчитывается значение 

управляющего сигнала регулятора; 

2. Это зависимость управляющего 

воздействия от отклонения регули-

руемой переменной 

3. Принцип, в соответствии с кото-

рым работает система управления в 

автоматическом режиме 

4. Алгебраическое или логическое 

выражение, в соответствии с кото-

рым функционирует регулятор 

5.  Характеристика, по которой рас-

считывается управляемая величина 

при изменении сигнала задания 

 

2 2 

4 Для представленной переда-

точной функции выберите 

верное разностное выраже-

ние, связывающее её вход и 

выход: 

x y

TP+1

K

 
 

1 ( )1 1k k k ky Kx y y
T

+ +
= − +  

2 1

1

1

1

k k

k

K
y y

T x

+

+

 
= + 

+ 
 

3 ( )1 1k k ky T Ky x+ +=  +  

4 ( )1 1k k k kT
y Kx y y



+ += + −


 

 

1 3 

5 Выберите выражение для 

определения скорости раз-

гона по кривой разгона для 

астатического объекта при 

известном угле  наклона 

касательной и изменении 

входного воздействия x: 

 

1. /tg x =    

2. /x tg =    

3. x tg =     

4. x− =    

 

1 3 

 

№ Вопрос / задача 
Правильный ответ Количество 

баллов 
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№ Вопрос / задача 
Правильный ответ Количество 

баллов 

6 Определите функциональную зависимость коэффициен-

та передачи КОБ=f(x) объекта управления, статическая 

характеристика которого описывается регрессионным 

уравнением 
2

0,6 5 2y x x= + +  
 

Kоб=1,2х+5 

 
3 

 

 

6.3. Технические средства автоматизации  

№ Вопрос Варианты ответов 

Номер пра-

вильного 

ответа 

Количество 

баллов 

1 Что означает градуировка термо-

метра сопротивления 50 М 

1. Означает, что чувствитель-

ный элемент выполнен из ман-

ганина и максимальное сопро-

тивление 50 Ом; 

2. Означает, что чувствитель-

ный элемент выполнен из ме-

ди, и при 0ºС будет 50 Ом со-

противление; 

3. Означает, что чувствитель-

ный элемент выполнен из ман-

ганина и минимальное сопро-

тивление 50 Ом; 

2 2 

2 Совокупными называются изме-

рения: 

 

1. Основанные на известной 

зависимости между искомой и 

измеряемой величиной 

2. Нескольких одноименных 

величин, значения которых 

находят решением системы 

уравнений 

3. Двух или более разноимен-

ных величин для нахождения 

зависимости между ними 

4. Результат которых получает-

ся непосредственно из измеря-

емой величины 

2 2 

3 Качество измерения определяется 

величиной …. погрешности 

 

1. Абсолютной 

2. Относительной 

3. Приведенной 

4. Систематической 

2 2 

4 На какие группы подразделяются 

исполнительные устройства в за-

висимости от типа подаваемых на 

них управляющих сигналов? 

 

1. Исполнительные механизмы 

постоянной скорости и про-

порциональные исполнитель-

ные устройства 

2. Исполнительные элементы, 

управляемые только дискрет-

ными сигналами 

3. Исполнительные элементы, 

управляемые только непре-

рывными сигналами 

1 3 
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5 Для какой формы напряжения 

справедливо утверждение: Uм = 

Uср.в = Uэф? 

 

1. Синусоидальное; 

2. Последовательных импуль-

сов; 

3. Линейно возрастающее; 

4. Меандр. 

4 3 

 

№ Вопрос / задача 
Правильный ответ Количество 

баллов 

6 При многократном измерении активного сопротивления 

R получены значения в Ом: 30,2; 30,0; 30,4; 29,7; 30,3; 

29,9; 30,2. Укажите доверительные границы истинного 

значения длины с вероятностью Р=0,98 (tP=3,143) 

 

R = 30,10,3 Ом, 

Р=0,98 

3 

 

 

 

Программу разработал: 

заведующий кафедрой автоматизированных 

систем управления, к.т.н., доцент С.М. Андреев 


