
 

 

1. Hевозмущѐнному движению системы соответствуют корни   

характеристического уравнения 

      
A) 2211 ,  pp  

B)  jp 2,1
 

C)  jp 2,1
 

D) 221 ,0  pp  

E) 221 ,0  pp  

F) 
2211

,   pp  

G)  jp 2,1
 

H)  21 , pp  

 2. Передаточная функция колебательного звена 
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 3. Kомплексный характеристический полином и его составляющие 

разомкнутой системы 

        

A)      KjTTjTTjD  1)( 21
2

21  

B)  1)( 2
21  TTX ;   21)( TTY  

C)     1)( 21
2

21  jTTjTTjD  

D)     21
2

21 1)( TTjKTTjD  

E)  jTKjD )(  

F)     21
2

21 1)( TTjTTjD  

G)    KjTjD  1)(  

H)  KTTX  1)( 2
21 ;   21)( TTY  

 4. Bиды устойчивости линейной САР 

A) неустойчива 

B) наблюдаема 

C) устойчива 

D) устойчива в малом, неустойчива в большом 

E) управляема 

F) неустойчива в малом, устойчива в большом 

G) на границе устойчивости 

 5. Позиционные типовые звенья линейных систем 

A) пропорциональное 

B) колебательное 

C) идеальное дифференцирующее 

D) изодромное 

E) апериодическое звено 1 порядка 

F) интегрирующее с замедлением 

G) идеальное интегрирующее 

H) дифференцирующее с замедлением 

  



 

 

 6. Aмплитудные частотные характеристики дифференцирующих звеньев 
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 7. Частотная передаточная функция 

A)   )(Im)(Re 22 jW  

B)       ImRe jjW  

C)     jejW  

D)       jeAjW  
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 8. Cтатическая ошибка астатической системы управления 

A)  sуст

2
 

B)  sуст 
 

C)  tуст

2  

D) 1 уст  
E) 0 уст  
F)  tуст 

 
  



 

 

 9. Передаточная функция замкнутой системы относительно ошибки, , и 

случайного возмущения, f 

         
A) 1WW f   
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G) 2WW f   

H) 21WWW f   
10. B соответствии с критерием Михайлова, на плоскости изображѐн 

годограф 

           
A) устойчивой системы второго порядка 

B) устойчивой системы третьего порядка 

C) системы третьего порядка на границе устойчивости 

D) устойчивой системы первого порядка 

E) системы первого порядка на границе устойчивости 

F) системы второго порядка на границе устойчивости 

G) неустойчивой системы первого порядка 

0 X(ω) 

Y(ω) 

ω=0 

ω=∞ 


