
Задание к зачету №1
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику дифференцирующего звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Опишите  принцип  действия,  составьте  линейные  или
линеаризованные  дифференциальные  уравнения  динамики  и  определите
передаточную  функцию  электродвигателя  постоянного  тока  независимого
возбуждения.
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Рисунок 1 – Принципиальная схема э/двигателя

При выводе уравнений динамики принять:
 управление (входная величина) - напряжение якоря - ;
 управляемая координата (выходная величина) - Частота вращения яко-
ря (вала) двигателя - ;
 связь между напряжением в цепи якоря, омическим, индуктивным 
сопротивлением якоря и частотой вращения якоря имеет вид -

;
 момент движущих сил пропорционален току в цепи якоря с коэффици-
ентом пропорциональности ;
 момент инерции якоря известен и равен - .

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №2
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику усилительного звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1). Опишите принцип действия, составьте линейные или линеаризо-
ванные дифференциальные уравнения динамики и определите передаточную
функцию датчика линейных ускорений (акселерометра).
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Рисунок 1 – Принципиальная схема акселерометра

При выводе уравнений динамики принять:  
 управление (входная величина) - линейное ускорение объекта, несу-

щего датчик - 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение 

 сопротивление единицы длины потенциометра равно ;

 демпферное устройство акселерометра обеспечивает сопротивление 

среды, пропорциональное первой степени от скорости перемещения массы 

с коэффициентом пропорциональности .

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №3
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику интегрирующего звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).Опишите  принцип  действия,  составьте  линейные  или
линеаризованные  дифференциальные  уравнения  динамики  и  определите
передаточную функцию датчика угловых ускорений (акселерометра).
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Рисунок 1 – Принципиальная схема акселерометра

При выводе уравнений динамики принять:  
 управление (входная величина) - угловое ускорение объекта, несущего 

датчик - 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение ;

 сопротивление единицы градусной меры потенциометра равно ;

 демпферное устройство акселерометра обеспечивает сопротивление 
среды, пропорциональное первой степени от угловой скорости перемещения 

массы  с коэффициентом пропорциональности .

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №4
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику апериодического звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Составить  линейные  или  линеаризованные  дифференциальные
уравнения динамики и определить передаточную функцию корректирующего
устройства.
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Рисунок 1 – Принципиальная схема корректирующего устройства 

При выводе уравнений динамики принять:  

 управление (входная величина) - напряжение 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение ;

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №5
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику форсирующего звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Составьте  линейные  или  линеаризованные  дифференциальные
уравнения динамики и определите передаточную функцию корректирующего
устройства.
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Рисунок 1 – Принципиальная схема корректирующего устройства 

При выводе уравнений динамики принять:

 управление (входная величина) - напряжение 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение ;

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №6
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику колебательного звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Составьте  линейные  или  линеаризованные  дифференциальные
уравнения динамики и определите передаточную функцию корректирующего
устройства.
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R    4    Рисунок 1 – Принципиальная схема корректирующего устройства 

При выводе уравнений динамики принять:  

 управление (входная величина) - напряжение 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение ;

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №7
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите  задачу  профессиональной  деятельности  (ОПК-1.2). Дайте
характеристику запаздывающего звена.

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Составьте  линейные  или  линеаризованные  дифференциальные
уравнения динамики и определите передаточную функцию корректирующего
устройства.
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Рисунок 1 – Принципиальная схема корректирующего устройства 

При выводе уравнений динамики принять:

 управление (входная величина) - напряжение 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение ;

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №8
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).Составьте  линейные  или  линеаризованные  дифференциальные
уравнения динамики и определите передаточную функцию корректирующего
устройства.
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L    2    C    2    Рисунок 1 – Принципиальная схема корректирующего устройства 

При выводе уравнений динамики принять:

 управление (входная величина) - напряжение 

 управляемая координата (выходная величина) - напряжение ;

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №9
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Составьте  линейные  или  линеаризованные  дифференциальные
уравнения динамики и определите передаточную функцию тахогенератора.

Рисунок 1 – Принципиальная схема тахогенератора 

При выводе уравнений динамики принять:  
1. управление (входная величина) - угловое перемещение  ; 
2. управляемая координата (выходная величина) - Напряжение на 
клеммах тахогенератора - u ;
3. напряжение u  и частота вращения вала тахогенератора   связаны 
между собой соотношением -  вu Au  , где А  - константа, вu  - напряжение 
на клеммах обмотки возбуждения.

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №10
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).



2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Исследуйте  устойчивость  одноконтурной  системы
автоматического управления в замкнутом состоянии, если ее передаточная
функция  в разомкнутом состоянии имеет вид:

,
где T 1=25 , T 2=5 , T 3=0,5 . Построить область устойчивости системы по па-
раметру K

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №11
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Исследуйте  устойчивость  одноконтурной  системы
автоматического управления в замкнутом состоянии, если ее передаточная
функция  в разомкнутом состоянии имеет вид:

,

где , T 2=3 ,33 , T 3=0 ,33 . Построить область устойчивости системы по

параметру 

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №12
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Исследуйте  устойчивость  одноконтурной  системы
автоматического управления в замкнутом состоянии, если ее передаточная
функция в разомкнутом состоянии имеет вид:

W ( p )=
K (T 3 p+1) (T 4 p+1 )
p (T 2 p+1)(T1 p+1 ) ,

где T 1=0 ,05 , T 2=2,8 , T 3=0,4 . Построить область устойчивости системы по 
параметрам   и K .

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №13
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Исследуйте  устойчивость  одноконтурной  системы
автоматического управления в замкнутом состоянии, если ее передаточная
функция в разомкнутом состоянии имеет вид:

,
где T 2=3 ,33 , T 3=1,1 . Построить область устойчивости системы по парамет-
рам K  и .

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №14
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).  Вещественная  частотная  характеристика  системы
автоматического  регулирования  имеет  вид,  представленный  на  рисунке.
Определите установившееся значение выходного сигнала в этой САР:

 

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №15
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №16
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №17
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №18
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №19
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 



Задание к зачету №20
промежуточной аттестации 

по дисциплине «Теория автоматического управления»

1  Применяя  естественнонаучные  и/или  общеинженерные  знания
решите задачу профессиональной деятельности (ОПК-1.2).

2 Применяя математический аппарат, методы математического анализа
и  моделирования  для  решетите  задачу  профессиональной  деятельности
(ОПК-1.1).

Составил доцент И.В. Курсов 

Утвердил заведующий кафедрой Т И ТМ И ПП         В.В. Гриценко 


