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Карта тестовых заданий
Компетенция ПК-3: Способен к организации и управлению процессами предполетной подготовки воздушных судов, технической эксплуатации, обслуживания и ремонта авиационной техники
ПК-3.1: Принимает организационные и управленческие решения при проведении предполетной подготовки воздушных судов, эксплуатации, ремонте и техническом обслуживании авиационной техники
Дисциплина:Управление техническими системами.

Описание теста:
1. Тест состоит из 70 заданий, которые проверяют уровень освоения компетенций обучающегося. При тестировании каждому обучающемуся предлагается 30 тестовых заданий по 15 открытого и закрытого типов разных уровней сложности.
2. За правильный ответ тестового задания обучающийся получает 1 условный балл, за неправильный ответ – 0 баллов. По окончании тестирования, система автоматически определяет «заработанный итоговый балл» по тесту, согласно критериям оценки
3 Максимальная общая сумма баллов за все правильные ответы составляет – 100 баллов. 
4. Тест успешно пройден, если обучающийся правильно ответил на 70% тестовых заданий (61 балл).
5. На прохождение тестирования, включая организационный момент, обучающимся отводится не более 45 минут. На каждое тестовое задание в среднем по 1,5 минуты.
6. Обучающемуся предоставляется одна попытка для прохождения компьютерного тестирования.

Кодификатором теста по дисциплине является раздел рабочей программы 4. «Структура и содержание дисциплины (модуля)»
Комплект тестовых заданий

Задания закрытого типа
Задания альтернативного выбора
Выберите один правильный ответ

Простые (1 уровень)

1 Объекты управления делятся на устойчивые, нейтральные, неустойчивые в зависимости от:
1. Их поведения при возникновении возмущений.                                                                                               2. Вида входного сигнала.                                                                                                                                         3. Их поведения после прекращения действия возмущения.                                                                                            4. Вида их реакции на входной сигнал.

2.Система автоматического управления включает в себя:
1. Объект управления и измерительный элемент.                                        2. Объект управления и управляющее устройство.                                                                                          3. Управляющее устройство и органы воздействия на объект управления.                                                                                                              4. Объект управления и усилительный элемент.

3.В системах с управлением по отклонению управляющее устройство решает задачу:
1.Измерения возмущающего воздействия  и выработки регулирующего воздействия для его компенсации.                                                                                                                                                            2. Измерения задающего воздействия и выработки на его основе регулирующего воздействия.                                                                                                                                3. Устранения отклонения управляемой величины от задающей.                                                                                               4. Измерения задающего и возмущающего воздействий и выработки с учетом этих измерений регулирующего воздействия.

4. В системах с управлением по возмущению управляющее устройство решает задачу:
1.Измерения возмущающего воздействия  и выработки регулирующего воздействия для его компенсации.                                                                                                                                                       2. Измерения задающего воздействия и выработки на его основе регулирующего воздействия.                                                                                                                                                              3. Устранения отклонения управляемой величины от задающей.4. Измерения задающего и возмущающего воздействий и выработки с учетом этих измерений регулирующего воздействия.

5. Функциональная схема САУ характеризует:
1. Природу отдельных элементов системы с учетом их физической природы.                                                   2. Функции отдельных элементов системы вне зависимости от их конкретной реализации.                                                                                                                                             3. Последовательность соединения отдельных частей системы и их математическую модель.                                                                                                                                                                 4. Последовательность соединения отдельных частей системы и их конкретную реализацию.

Средне –сложные (2 уровень)

6. Какое из перечисленных ниже устройств не входит в функциональную схему линейной САУ:
1. Измерительное устройство.                                                                                                                                         2. Усилительное устройство.                                                                                           3. Кодирующее устройство                                                                                                                                          4. Сравнивающее устройство.

7.Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для установления требуемого значения управляемой величины:
1. Измерительное устройство.                                                                                                                                          2. Усилительное устройство.                                                                                          3. Задающее устройство.                                                                                                                                                         4. Сравнивающее устройство.

8.Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для выработки воздействия, прикладываемого к регулирующему органу объекта управления
1. Измерительное устройство.                                                                                                                                 2. Усилительное устройство.                                                                                               3. Исполнительное устройство.                                                                                                                                        4. Сравнивающее устройство.

9.Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для изменения свойств САУ в нужном проектировщику направлении
1. Измерительное устройство.                                                                                                                 2. Корректирующее устройство.                                                                                                                     3. Исполнительное устройство.                                                                                                                                4. Сравнивающее устройство.

10.Выделить воздействие, не входящее в число типовых при исследовании САУ :


1. 

2. 

3. 

4. 

11. На какие две группы в зависимости от причин возникновения можно разделить возмущающие воздействия:
1. Постоянные и переменные                                                                                               2. Нагрузку и помехи                                                                                                                                                    3. Гармонические и негармонические                                                                                                                           4. Приложенные к входу объекта управления и к регулятору.

12. В статической  по отношению к задающему воздействию системе:
1. Выходной сигнал является постоянной величиной
2. Входной сигнал является постоянной величиной.
3. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения


4. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения

 .

13. В астатической  по отношению к задающему воздействию системе:
1. Выходной сигнал является постоянной величиной
2. Входной сигнал является постоянной величиной.
3. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения


4. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения

 . 



14. При каких условиях линейная стационарная система будет астатической по отношению к входному сигналу :
1. Если передаточная функция разомкнутой системы не имеет нулевых полюсов.
2. Если передаточная функция разомкнутой системы  имеет один нулевой полюс первого порядка.
3. Если передаточная функция разомкнутой системы  имеет один нулевой полюс второго порядка.
4. Таких условий нет – система не может быть астатической по отношению к данному сигналу.

15.Перерегулирование определяется формулой:

1. .

2. .

3. .

4. .

16. Системы делятся на системы стабилизации, программного регулирования, зависимого управления в зависимости от:
1. Числа регулируемых величин.
2. Установившегося значения сигнала ошибки.
3. Числа обратных связей в системе.
4. Информации о задающем воздействии.

17.Системы делятся на статические и астатические в зависимости от:
1. Числа регулируемых величин.
2. Установившегося значения сигнала ошибки.
3. Числа обратных связей в системе.
4. Информации о задающем воздействии.

18. Системы делятся на одномерные и многомерные в зависимости от:
1. Числа регулируемых величин.
2. Установившегося значения сигнала ошибки.
3. Числа обратных связей в системе.
4. Информации о задающем воздействии.


19. Время регулирования  - это время, по истечении которого выполняется условие:


1.. 

2..

3.  .

4. .

20. Из перечисленных ниже зависимостей исключите функцию, не входящую в число типовых входных воздействий для САУ:





1. . 2. . 3. . 4. .


21.Если линейная система является астатической по отношению к линейно нарастающему входному сигналу , то она будет также астатической по отношению к входному сигналу вида:



1. . 2. .3. .

4. .


22Если линейная система является астатической по отношению к линейно нарастающему входному сигналу , то она будет также астатической по отношению к входному сигналу вида:

1. .

2. .

3. .

4. .


Сложные  (3 уровень)


23. Передаточная функция системы имеет вид: . Характеристическое уравнение данной системы имеет вид:

1. 		

2. 
3.	
4.(.


24.Для того, чтобы система была устойчивой, корни характеристического уравнения  должны удовлетворять условию:








1. 				2. 				3. 4. .

25. Структурная схема системы имеет вид:
			[image: 1_06].
Характеристическое уравнение этой системы имеет вид:


1. 

 2. 

 3. 

 4. .


Задания на установление соответствия

Установите соответствие между левым и правым столбцами.

Простые  (1 уровень)


26 Установите соответствие

	
1.Передаточная функция разомкнутой САУ имеет вид: .
	
А) 

	
	
Б)

	
2. Передаточная функция замкнутой САУ по ошибке имеет вид:  
	
В) 

	
	
Г) 



27 Установите соответствие:

	
1 
	А) интегрирующее звено

	
	Б) аппереодическое звено

	
2
	В) усилительное звено

	
	Г) дефференцирующее звено





Средне-сложные  (2 уровень)

28 Установите соответствие:

	
1. 
	А) интегрирующее звено

	
	Б) аппереодическое звено

	
2. 
	В) усилительное звено

	
	Г) дефференцирующее звено





29 Установите соответствие:

	
1. 
	А)форсирующее звено

	
2. 
	Б) колебательное звено

	
	В) аппереодическое звено

	
	Г) форсирующее звено 2-го порядка





30	Установите соответствие:

	1. [image: ]
	
А)

	
	
Б) 

	2. [image: ]
	
В) 

	
	
Г) 



31 Установите соответствие:

	
1. Характеристическое уравнение системы имеет вид: . Определитель Гурвица для этого уравнения имеет вид:

	
А) . 

	
2. Характеристическое уравнение системы имеет вид: . Определитель Гурвица для этого уравнения имеет вид:


	
Б) 

	
	
В) 

	
	
Г) . 



32	 Установите соответствие:

	


1.В критерии Михайлова угол поворота вектора , определяющего годограф Михайлова,  при изменении  в пределах  составляет:

	
А) 

	


2.В критерии Михайлова угол поворота вектора , определяющего годограф Михайлова,  при изменении  в пределах  составляет:

	
Б) 

	
	
В) 

	
	
Г) 




33	Установите соответствие:

	


1. Если замкнутая система находится на границе устойчивости, то годограф частотной характеристики разомкнутой системы  при некотором значении  проходит на плоскости «» через точку:

	
А) 	

	


2. Если разомкнутая система устойчива, то для устойчивости замкнутой системы годограф вектора АФЧХ  разомкнутой САУ  при изменении  в пределах должен
	
Б) 

	
	

В) Не охватывать  плоскости «».

	
	

Г) Не охватывать точку  плоскости «».





34 Установите соответствие:

	1 В задачах анализа системы
	А) требуется определить структуру и параметры АС по заданным показателям качества управления.

	
	Б)требуется определить схему соединения  и блоки АС по заданным показателям качества управления.

	2В задачах синтеза системы
	В) требуется определить определить структуру или динамическое свойство

	
	Г) требуется определить какое-либо ее статическое или динамическое свойство





Сложные  (3 уровень)

35 Установите соответствие:

	1. ПИД- регулятоп
	А) 

	2.ПД- регулятор
	Б) 

	
	В) 

	
	Г) 





Задания открытого типа
Задания на дополнение
Напишите пропущенное слово.

Простые  (1 уровень)

36. _________________ - отрасль науки и техники, охватывающая теорию и практику автоматического управления, а также принципы построения автоматических систем и образующих их технических средств.(автоматика, телемеханика)
	
37. _________________ - процесс подаваемый на вход объекта управления, обеспечивающий такое протекание процессов в объекте управления, которое обеспечит достижение заданной цели управления на его выходе (управление, управляемость)
	
38. __________________ - устройство, физический процесс либо совокупность процессов, которыми необходимо управлять для получения требуемого результата.(обьект управления, управляющий обьект)

39. ___________________ – совокупность устройств, с помощью которых осуществляется управление входами объекта управления.(устройство управления, устройство взаимодействия)

40. ___________________ — преобразует ошибку регулирования ε(t) в управляющее воздействие, поступающее на объект управления. ( регулятор, стабилизатор)

41. ___________________ — точки системы, в которых выходные сигналы могут наблюдаться в виде определенных физических величин.(выходы системы, выходные параметры)

42___________________  — точки системы, в которых приложены внешние воздействия. (входы системы, входные параметры)

43. ___________________  – это система, работающая без участия человека.(автоматическая система, автономная система)

Средне-сложные (2 уровень)
44. _____________________  – это значит найти оператор, связывающий входы и выходы. ( расчитать модель, построить модель, скорректировать модель)


45. _____________________ функция ДЭ равна отношению изображения по Лапласу выходного сигнала y(p) к изображению входного воздействия x(p) при нулевых начальных условиях.(переводная, передаточная, приведенная)

46. ___________  характеристикой АС - называется ее реакция на входной гармонический сигнал произвольной частоты. (частичной, частотной, временной)

47. Под _______________  характеристиками понимают реакцию АС на типовое задающее воздействие. (частотными, временными, частными)

48. __________________  функцией системы или звена называют реакцию системы (звена) на единичное входное воздействие при нулевых начальных условиях. (переводной, переходной, проводной)

49. __________________  функцией системы (звена) называют функцию, описывающую реакцию системы на единичное импульсное воздействие ((t) - дельта функцию) при нулевых начальных условиях. (временной, весовой, взвешенной)

50. _____________  устойчивость (или устойчивости по выходу) – рассматривается только выход системы, а не ее внутренние сигналы. (техническая, технологическая, техногенная)

51. Для ________________ линейной системы необходимо и достаточно, чтобы корни характеристического уравнения лежали слева от мнимой оси комплексной плоскости параметра.(устойчивости, работоспособности, живучести)

52. Формулировка критерия Михайлова:	АС устойчива тогда и только тогда, когда при изменении частоты от 0 до  кривая Михайлова, начинаясь с _____________ положительной полуоси, последовательно проходит в положительном направлении n квадрантов. (вещественной, внутренней, смежной)

53. Критерий устойчивости Найквиста:Для устойчивости замкнутой АС необходимо и достаточно, чтобы годограф АФЧХ  W(j) при изменении частоты  _______________ точку комплексной плоскости с координатами (-1, j0) (не охватывал, охватывал, проходил через)
54. ____________________ – показывает, на сколько процентов максимальное значение выхода превышает установившееся значение.(регулирование, перерегулирование, недорегулирование


55. ___________________ называется разность между входным воздействием и значением переходной функции  в установившемся режиме. (установившейся ошибкой, установившемся сигналом, установившемся управлением)


56.___________________  - называется минимальное время, при котором выходной сигнал системы  будет отличаться от установивщегося сигнала  на величину не большую 
=0,5. (временем переходного процесса, временем регулирования, временем перерегулирования)


57._______________________  - это процесс определения структуры, состава элементов и значений параметров АС, при которых  она удовлетворяет предъявляемым к ней требованиям.(синтез системы, расчет системы, моделирование системы)	


58.Определяются математические модели и передаточные функции элементов АС и составляется ее структурная схема является ___________ задачей синтеза. (общей, частной, специальной)


59.Задача определения параметров элементов АС или  структуры и параметров КУ, обеспечивающих заданные требования к  АС с известной структурой, называется ________________  задачей  синтеза (общей, частной, специальной)

60.______________________  устройством называется вспомогательный элемент АС, применяемый для улучшения качества ее  процессов управления. (корректирующим, корректным, подкорректирующим)

61. __________________ называется КУ, включенное в прямой тракт передачи сигнала управления (параллельным, последовательным, смешанным)

62. __________________ корректирующее устройство включается в обратную связь внутреннего контура.(параллельное, последовательное, смешанное)


63. ПИД-регулятор – это устройство, которое реализуется тремя параллельно соединенными динамическими звеньями: усилителем, интегратором и дифференциатором. (ПИД-регулятор, УИД-регулятор, МОП-регулятор)


64.______________ – это устройство, описываемое идеальным коэффициентом усиления (П-регулятор, К-регулятор, У-регулятор)


65.______________  – это устройство, которое описывается двумя звеньями: усилителем и интегратором.( ПИ-регулятор, УИ-регулятор, МО-регулятор)


66.____________________ – это устройство, которое описывается также двумя звеньями: усилителем и дифференциатором. (ПД-регулятор,УД-регулятор, МП-регулятор)

Сложные (3 уровень)

67.Системы для которых характерна однозначная связь между ЛАЧХ иЛФЧХназываются ________________________ (минимально-фазовыми,максимально-фазовыми, амплитудно-фазовыми)

68. ________________  методы оценки качества АС основаны на использовании ма-тематического аппарата при исследовании передаточных функций, частотных характеристик и интегральных оценок. (второстепенные, косвенные, основные)

69.____________  показателем качества АС является точность в установившемся режиме, которую можно оценить по установившейся ошибке АС при типовом воздействии. (основным, первоочередным, первичным)


70. Порядок астатизма  замкнутой АС по отношению к задающему воздействию определяется числом равных друг другу ____________________  коэффициентов  ее передаточной функции. (первых, средних, крайних)


Карта учета тестовых заданий (вариант 1)
	Компетенция
	ПК-3: Способен к организации и управлению процессами предполетной подготовки воздушных судов, технической эксплуатации, обслуживания и ремонта авиационной техники


	Индикатор
	ПК-3.1: Принимает организационные и управленческие решения при проведении предполетной подготовки воздушных судов, эксплуатации, ремонте и техническом обслуживании авиационной техники

	Дисциплина
	Управление техническими системами.

	
Уровень освоения
	Тестовые задания
	Итого

	
	Закрытого типа
	Открытого типа
	

	
	Альтернативный выбор
	Установление соответствия/ последовательности
	
На дополнение
	

	1.1.1      (20%)
	5
	2
	8
	15

	1.1.2      (70%)
	17
	7
	23
	47

	1.1.3      (10%)
	3
	1
	4
	8

	Итого:
	25 шт.
	10 шт.
	35 шт.
	70 шт.



Карта учета тестовых заданий (вариант 2)
	Компетенция
	ПК-3: Способен к организации и управлению процессами предполетной подготовки воздушных судов, технической эксплуатации, обслуживания и ремонта авиационной техники


	Индикатор
	ПК-3.1: Принимает организационные и управленческие решения при проведении предполетной подготовки воздушных судов, эксплуатации, ремонте и техническом обслуживании авиационной техники

	Дисциплина
	Управление техническими системами.

	Уровень освоения
	Тестовые задания

	
	Закрытого типа
	Открытого типа

	
	Альтернативного выбора
	Установление соответствия/Установление последовательности
	
На дополнение

	1.1.1
	1. Объекты управления делятся на устойчивые, нейтральные, неустойчивые в зависимости от:
1. Их поведения при возникновении возмущений.                                                                                               2. Вида входного сигнала.                                                                                                          3. Их поведения после прекращения действия возмущения.                                                                                            4. Вида их реакции на входной сигнал.

2.  Система автоматического управления включает в себя:
1. Объект управления и измерительный элемент.                                      2. Объект управления и управляющее устройство.                                                                                          3. Управляющее устройство и органы воздействия на объект управления.                                                                                                              4. Объект управления и усилительный элемент.

3. В системах с управлением по отклонению управляющее устройство решает задачу:
1.Измерения возмущающего воздействия  и выработки регулирующего воздействия для его компенсации.                                                                                                                                                            2. Измерения задающего воздействия и выработки на его основе регулирующего воздействия.                                                                                                                                                     3. Устранения отклонения управляемой величины от задающей.                                                                                               4. Измерения задающего и возмущающего воздействий и выработки с учетом этих измерений регулирующего воздействия.

4.  В системах с управлением по возмущению управляющее устройство решает задачу:
1.Измерения возмущающего воздействия  и выработки регулирующего воздействия для его компенсации.                                                                                                                                                       2. Измерения задающего воздействия и выработки на его основе регулирующего воздействия.                                                                                                                                                              3. Устранения отклонения управляемой величины от задающей.                                                         4. Измерения задающего и возмущающего воздействий и выработки с учетом этих измерений регулирующего воздействия.

5. Функциональная схема САУ характеризует:
1. Природу отдельных элементов системы с учетом их физической природы.                    2. Функции отдельных элементов системы вне зависимости от их конкретной реализации.                                                                                                                                             3. Последовательность соединения отдельных частей системы и их математическую модель.                                                                                                                                                                 4. Последовательность соединения отдельных частей системы и их конкретную реализацию.

	26.

	
1.Передаточная функция разомкнутой САУ имеет вид: .

	

	
2. Передаточная функция замкнутой САУ по ошибке имеет вид:  


	

		
А) 

	
Б) 

	
В) 

	
Г) 




	
27.

	
1 

	

	
2  

	


А) интегрирующее звено
Б) аппереодическое звено
В) усилительное звено
Г) дефференцирующее звено





. 
	36. _________________ - отрасль науки и техники, охватывающая теорию и практику автоматического управления, а также принципы построения автоматических систем и образующих их технических средств.(автоматика, телемеханика)
	
37. _________________ - процесс подаваемый на вход объекта управления, обеспечивающий такое протекание процессов в объекте управления, которое обеспечит достижение заданной цели управления на его выходе (управление, управляемость)
	
38. __________________ - устройство, физический процесс либо совокупность процессов, которыми необходимо управлять для получения требуемого результата.(обьект управления, управляющий обьект)





39. ___________________ – совокупность устройств, с помощью которых осуществляется управление входами объекта управления.(устройство управления, устройство взаимодействия)

40. ___________________ — преобразует ошибку регулирования ε(t) в управляющее воздействие, поступающее на объект управления. ( регулятор, стабилизатор)

41. ___________________ — точки системы, в которых выходные сигналы могут наблюдаться в виде определенных физических величин.(выходы системы, выходные параметры)

42 ___________________  — точки системы, в которых приложены внешние воздействия. (входы системы, входные параметры)

43. ___________________  – это система, работающая без участия человека.(автоматическая система, автономная система)

	1.1.2.
	6. Какое из перечисленных ниже устройств не входит в функциональную схему линейной САУ:
1. Измерительное устройство.                                                                                                                                         2. Усилительное устройство.                                                                                           3. Кодирующее устройство                                                                                                                                          4. Сравнивающее устройство.

7.Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для установления требуемого значения управляемой величины:
1. Измерительное устройство.                                                                                                                                          2. Усилительное устройство.                                                                                          3. Задающее устройство.                                                                                                                                                         4. Сравнивающее устройство.

8. Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для выработки воздействия, прикладываемого к регулирующему органу объекта управления
1. Измерительное устройство.                                                                                                                                 2. Усилительное устройство.                                                                                               3. Исполнительное устройство.                                                                                                                                        4. Сравнивающее устройство.

9. Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для изменения свойств САУ в нужном проектировщику направлении
1. Измерительное устройство.                                                                                                                 2. Корректирующее устройство.                                                                                                                     3. Исполнительное устройство.                                                                                                                                4. Сравнивающее устройство.

10. Выделить воздействие, не входящее в число типовых при исследовании САУ :


1. 

2. 

3. 

4. 

11. На какие две группы в зависимости от причин возникновения можно разделить возмущающие воздействия:
1. Постоянные и переменные                                                                                               2. Нагрузку и помехи                                                                                                                                                    3. Гармонические и негармонические                                                                                                                           4. Приложенные к входу объекта управления и к регулятору.

12. В статической  по отношению к задающему воздействию системе:
1. Выходной сигнал является постоянной величиной
2. Входной сигнал является постоянной величиной.
3. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения


4. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения

 .

13. В астатической  по отношению к задающему воздействию системе:
1. Выходной сигнал является постоянной величиной
2. Входной сигнал является постоянной величиной.
3. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения


4. Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения

 . 



14. При каких условиях линейная стационарная система будет астатической по отношению к входному сигналу :
1. Если передаточная функция разомкнутой системы не имеет нулевых полюсов.
2. Если передаточная функция разомкнутой системы  имеет один нулевой полюс первого порядка.
3. Если передаточная функция разомкнутой системы  имеет один нулевой полюс второго порядка.
4. Таких условий нет – система не может быть астатической по отношению к данному сигналу.

15. Перерегулирование определяется формулой:

1. .

2. .

3. .

4. .

16. Системы делятся на системы стабилизации, программного регулирования, зависимого управления в зависимости от:
1. Числа регулируемых величин.
2. Установившегося значения сигнала ошибки.
3. Числа обратных связей в системе.
4. Информации о задающем воздействии.

17. Системы делятся на статические и астатические в зависимости от:
1. Числа регулируемых величин.
2. Установившегося значения сигнала ошибки.
3. Числа обратных связей в системе.
4. Информации о задающем воздействии.

18. Системы делятся на одномерные и многомерные в зависимости от:
1. Числа регулируемых величин.
2. Установившегося значения сигнала ошибки.
3. Числа обратных связей в системе.
4. Информации о задающем воздействии.


19. Время регулирования  - это время, по истечении которого выполняется условие:


1.. 

2.     .

3.     .

4.     .

20. Из перечисленных ниже зависимостей исключите функцию, не входящую в число типовых входных воздействий для САУ:





1. .                                                                                                                                                              2. .                                                                                                                                               3. .                                                                                                                                                                                   4. .


21.Если линейная система является астатической по отношению к линейно нарастающему входному сигналу , то она будет также астатической по отношению к входному сигналу вида:



1. .                                                                                                                                                                2. .                                                                                                                                                                                3. .

4. .


22 Если линейная система является астатической по отношению к линейно нарастающему входному сигналу , то она будет также астатической по отношению к входному сигналу вида:

1. .

2. .

3. .

4. .

	28.

	
1. 

	

	
2. 

	


А) интегрирующее звено
Б) аппереодическое звено
В) усилительное звено
Г) дефференцирующее звено





29.

	
1. 

	
2. 

	

	


А) форсирующее звено
Б) колебательное звено
В) аппереодическое звено
Г)  форсирующее звено 2-го порядка


30.

	1. [image: ]

	

	2. [image: ]

	



	А)



	Б) 



	
В) 

	
Г)  



31.

	
1. Характеристическое уравнение системы имеет вид: . Определитель Гурвица для этого уравнения имеет вид:


	
2. Характеристическое уравнение системы имеет вид: . Определитель Гурвица для этого уравнения имеет вид:


	
А) . 

	
Б)   

	
В)   

	
Г) . 




	

	



32.

	1. 1. В критерии Михайлова



 угол поворота вектора , определяющего годограф Михайлова,  при изменении  в пределах  составляет:


	


2. В критерии Михайлова угол поворота вектора , определяющего годограф Михайлова,  при изменении  в пределах  составляет:


	

	

	
А) 

	
Б) 

	
В) 

	
Г) 




33.

	


1. Если замкнутая система находится на границе устойчивости, то годограф частотной характеристики разомкнутой системы  при некотором значении  проходит на плоскости «» через точку:


	


2. Если разомкнутая система устойчива, то для устойчивости замкнутой системы годограф вектора АФЧХ  разомкнутой САУ  при изменении  в пределах должен

	

	



	
А) 	

	
Б) 

	

В) Не охватывать  плоскости «».

	

Г) Не охватывать точку  плоскости «».




34.

	1 В задачах анализа системы

	

	2 В задачах синтеза системы

	



	А) требуется определить структуру и параметры АС по заданным показателям качества управления.

	Б) требуется определить схему соединения  и блоки АС по заданным показателям качества управления.

	В) требуется определить определить структуру или динамическое свойство

	Г) требуется определить какое-либо ее статическое или динамическое свойство



	44. _____________________  – это значит найти оператор, связывающий входы и выходы. ( расчитать модель, построить модель, скорректировать модель)

45. _____________________ функция ДЭ равна отношению изображения по Лапласу выходного сигнала y(p) к изображению входного воздействия x(p) при нулевых начальных условиях  . (переводная, передаточная, приведенная)

46. ___________  характеристикой АС - называется ее реакция на входной гармонический сигнал произвольной частоты. (частичной, частотной, временной)

47. Под _______________  характеристиками понимают реакцию АС на типовое задающее воздействие. (частотными, временными, частными)

48. __________________  функцией системы или звена называют реакцию системы (звена) на единичное входное воздействие при нулевых начальных условиях. (переводной, переходной, проводной)

49. __________________  функцией системы (звена) называют функцию, описывающую реакцию системы на единичное импульсное воздействие ((t) - дельта функцию) при нулевых начальных условиях. (временной, весовой, взвешенной)

50. _____________  устойчивость (или устойчивости по выходу) – рассматривается только выход системы, а не ее внутренние сигналы. (техническая, технологическая, техногенная)

51. Для ________________ линейной системы необходимо и достаточно, чтобы корни характеристического уравнения лежали слева от мнимой оси комплексной плоскости параметра.(устойчивости, работоспособности, живучести)

52. Формулировка критерия Михайлова: АС устойчива тогда и только тогда, когда при изменении частоты от 0 до  кривая Михайлова, начинаясь с _____________ положительной полуоси, последовательно проходит в положительном направлении n квадрантов. (вещественной, внутренней, смежной)

53. Критерий устойчивости Найквиста: Для устойчивости замкнутой АС необходимо и достаточно, чтобы годограф АФЧХ  W(j) при изменении частоты не _______________ точку комплексной плоскости с координатами (-1, j0) (не охватывал, охватывал, проходил через
54. ____________________ – показывает, на сколько процентов максимальное значение выхода превышает установившееся значение.(регулирование, перерегулирование, недорегулирование


55. ___________________  называется разность между входным воздействием и значением переходной функции  в установившемся режиме. (установившейся ошибкой, установившемся сигналом, установившемся управлением)


56.  ___________________  - называется минимальное время, при котором выходной сигнал системы  будет отличаться от установивщегося сигнала  на величину не большую 
=0,5. (временем переходного процесса, временем регулирования, временем перерегулирования)


57. _____________________ - это процесс определения структуры, состава элементов и значений параметров АС, при которых  она удовлетворяет предъявляемым к ней требованиям.(синтез системы, расчет системы, моделирование системы)	


58. Определяются математические модели и передаточные функции элементов АС и составляется ее структурная схема является ___________ задачей синтеза. (общей, частной, специальной)


59.  Задача определения параметров элементов АС или  структуры и параметров КУ, обеспечивающих заданные требования к  АС с известной структурой, называется ________________  задачей  синтеза (общей, частной, специальной)

60. ______________________  устройством называется вспомогательный элемент АС, применяемый для улучшения качества ее  процессов управления. (корректирующим, корректным, подкорректирующим)

61. __________________ называется КУ, включенное в прямой тракт передачи сигнала управления (параллельным, последовательным, смешанным)


62. __________________ корректирующее устройство включается в обратную связь внутреннего контура. (параллельное, последовательное, смешанное)


63. ПИД-регулятор – это устройство, которое реализуется тремя параллельно соединенными динамическими звеньями: усилителем, интегратором и дифференциатором. (ПИД-регулятор, УИД-регулятор, МОП-регулятор)


64. ______________ – это устройство, описываемое идеальным коэффициентом усиления (П-регулятор, К-регулятор, У-регулятор)


65. ______________  – это устройство, которое описывается двумя звеньями: усилителем и интегратором.( ПИ-регулятор, УИ-регулятор, МО-регулятор)


66.  ____________________ – это устройство, которое описывается также двумя звеньями: усилителем и дифференциатором. (ПД-регулятор, УД-регулятор, МП-регулятор)

	1.1.3.
	
23. Передаточная функция системы имеет вид: . Характеристическое уравнение данной системы имеет вид:


1. 2. 3.	
4.(.


24. Для того, чтобы система была устойчивой, корни характеристического уравнения  должны удовлетворять условию:








1. 				                                                                                      2. 				                                                                                 3. 4. .

25.  Структурная схема системы имеет вид:
			[image: 1_06].
Характеристическое уравнение этой системы имеет вид:



1. 

 2. 

 3. 

 4. .


	
	
67. Системы для которых характерна однозначная связь между ЛАЧХ иЛФЧХназываются __________ (минимально-фазовыми, максимально-фазовыми, амплитудно-фазовыми)

68. ________________  методы оценки качества АС основаны на использовании ма-тематического аппарата при исследовании передаточных функций, частотных характеристик и интегральных оценок. (второстепенные, косвенные, основные)

69.____________  показателем качества АС является точность в установив-шемся режиме, которую можно оценить по установившейся ошибке АС при типовом воздействии. (основным, первоочередным, первичным)


70. Порядок астатизма  замкнутой АС по отношению к задающему воздействию определяется числом равных друг другу ____________________  коэффициентов  ее передаточной функции. (первых, средних, крайних)


	Итого
	25 шт.
	10 шт.
	35 шт.


[bookmark: _GoBack]
Критерии оценивания
Критерии оценивания тестовых заданий
Критерии оценивания: правильное выполнение одного тестового задания оценивается 1 баллом, неправильное – 0 баллов.
Максимальная общая сумма баллов за все правильные ответы составляет наивысший балл – 100 баллов. 
Шкала оценивания результатов компьютерного тестирования обучающихся (рекомендуемая)
	Оценка 
	Процент верных ответов
	Баллы 

	«удовлетворительно»
	70-79%
	61-75 баллов

	«хорошо»
	80-90%
	76-90 баллов

	«отлично»
	91-100%
	91-100 баллов



Ключи ответов
	№ тестовых заданий
	Номер  правильного ответа
	
	
	36
	автоматика

	1
	3
	
	
	37
	управление

	2
	2
	
	
	38
	обьект управления

	3
	3
	
	
	39
	устройство управления

	4
	4
	
	
	40
	регулятор

	5
	2
	
	
	41
	выходы системы

	6
	3
	
	
	42
	входы системы

	7
	3
	
	
	43
	автоматическая система

	8
	3
	
	
	44
	построить модель

	9
	2
	
	
	45
	передаточная

	10
	4
	
	
	46
	частотной

	11
	2
	
	
	47
	временными

	12
	4
	
	
	48
	переходной

	13
	3
	
	
	49
	весовой

	14
	         1
	
	
	50
	техническая

	15
	1
	
	
	51
	устойчивости

	16
	4
	
	
	52
	вещественной

	17
	2
	
	
	53
	не охватывал

	18
	         1
	
	
	54
	перерегулирование

	19
	     1
	
	
	55
	установившейся ошибкой

	20
	4
	
	
	56
	временем регулирования

	21
	2
	
	
	57
	синтез системы

	22
	2
	
	
	58
	общей

	23
	1
	
	
	59
	частной

	24
	3
	
	
	60
	корректирующим

	25
	1
	
	
	61
	последовательным

	26
	1В,2Б
	
	
	62
	параллельное

	27
	1В,2А
	
	
	63
	ПИД-регулятор

	28
	1Г,2Б
	
	
	64
	П-регулятор

	29
	1А,2Б
	
	
	65
	ПИ-регулятор

	30
	1Б,2В
	
	
	66
	ПД-регулятор

	31
	1Г,2Б
	
	
	67
	минимально-фазовыми

	32
	1В,2Б
	
	
	68
	косвенные

	33
	1А,2Г
	
	
	69
	основным

	34
	1Г,2А
	
	
	70
	первых

	35
	1В,2А
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