ФОС Основы теории управления автономными системами

Объекты управления делятся на устойчивые, нейтральные, неустойчивые в зависимости от:

A) Их поведения при возникновении возмущений.

B) Вида входного сигнала.

C) Их поведения после прекращения действия возмущения.

D) Вида их реакции на входной сигнал.

ANSWER: C

Системы делятся на системы стабилизации, программного регулирования, зависимого управления в зависимости от:

A) Числа регулируемых величин.

B) Установившегося значения сигнала ошибки.

C) Числа обратных связей в системе.

D) Информации о задающем воздействии.

ANSWER: D

Системы делятся на статические и астатические в зависимости от:

A) Числа регулируемых величин.

B) Установившегося значения сигнала ошибки.

C) Числа обратных связей в системе.

D) Информации о задающем воздействии.

ANSWER: B

Системы делятся на одномерные и многомерные в зависимости от:

A) Числа регулируемых величин.

B) Установившегося значения сигнала ошибки.

C) Числа обратных связей в системе.

D) Информации о задающем воздействии.

ANSWER: A

Основные математические методы теории оптимальных процессов:

A) Линейная алгебра.

B) Операционное исчисление.

C) Принцип максимума Понтрягина, динамическое программирование Беллмана, математическое программирования.

D) Преобразование Фурье.

ANSWER: C

Необходимые условия оптимальности управления.

A) Условия существования оптимального решения.

B) Условия, которых достаточно для определения оптимального решения.

C) Условия определения оптимального решения.

D) Условия, при которых определяется определенная множество решений, которые могут содержать оптимальное.

ANSWER: D

Существование оптимального управления.

A) Оптимальное решение всегда существует, но не является единственным.

B) Оптимальное решение существует не всегда.

C) Оптимальное решение всегда существует и является единственным.

D) Оптимальное решение всегда существует.

ANSWER: B

Математическая модель линейной динамической системы управления.

A) dx / dt = Ax + Bu.

B) dx / dt = f (x, u, t).

C) dx / dt = f (x, u, t).

D) dx / dt = xTx + uTu.

ANSWER: A

Математическая модель нелинейной динамической системы управления.

A) dx / dt = f (x, u, t) .

B) dx / dt = Ax (t) + Bu (t).

C) dx / dt = Ax (t) + Bu (t) + W (t).

D) dx / dt = A (t) x (t) + B (t) u (t).

ANSWER: A

Стационарная система - это

A) Система, параметры которой зависят от времени

B) Система, параметры которой не зависят от времени

C) Любая линейная система.

D) Любая нелинейная система.

ANSWER: B

Нестационарная система - это

A) Система, параметры которой зависят от времени

B) Система, параметры которой не зависят от времени

C) Любая линейная система

D) Любая нелинейная система

ANSWER: A

Система автоматического управления включает в себя:

A) Объект управления и измерительный элемент.

B) Объект управления и управляющее устройство.

C) Управляющее устройство и органы воздействия на объект управления.

D) Объект управления и усилительный элемент.

ANSWER: B

Математичная модель объекта управления - это

A) Математическое описание реального объекта, адекватной задачи, которая анализируется.

B) Вес объекта.

C) Габариты объекта.

D) Драгоценность объекта.

ANSWER: A

Метод пространства состояния- это

A) Метод, в котором математическая модель дана в виде системы дифференциальных уравнений первого порядка (в форме Коши).

B) Метод, в котором математическая модель дана в виде дифференциального уравнения n-го порядка.

C) Метод исследования устойчивости динамических систем.

D) Метод анализа переходного процесса системы управления.

ANSWER: A

Траектория движения системы - это

A) Ускорение объекта.

B) Эволюция координат, яки характеризуют вектор состояния системи.

C) Скорость объекта.

D) Вектор состояния системы в текущий момент.

ANSWER: B

Допустимая траектория движения системы - это

A) Траектория, параметры движения которой находятся в допустимой области в любой момент.

B) Любая траектория.

C) Только оптимальная траектория.

D) Только оптимальная траектория.

ANSWER: A

Оптимальная траектория системы управления - это

A) Допустимая траектория, которая соответствует оптимальному закона управления.

B) Любая траектория.

C) Любая допустимая траектория.

D) Траектория при терминальном управлении.

ANSWER: A

Закон управления - это

A) Траектория движения системы.

B) Функция управления, аргументом которой является время или вектор состояния системы.

C) Любая функция управления системой.

D) Допустимая траектория движения системы.

ANSWER: B

Допустимое управление - это

A) Закон управления, на интервале управления соответствует заданным ограничением.

B) Любое управление.

C) Только оптимальное управление.

D) Только программное управление.

ANSWER: A

Оптимальный закон управления - это

A) Любое управление.

B) Только программное управление.

C) Допустимый закон управления, которому соответствует оптимальный показатель качества.

D) Любое допустимое управление.

ANSWER: C

Передаточной функцией системы называется

A) отношение выходного сигнала ко входному сигналу

B) отношение преобразованного по Лапласу выходного сигнала к преобразованному по Лапласу входному сигналу

C) отношение преобразованного по Лапласу входного сигнала к преобразованному по Лапласу выходному сигналу

ANSWER: B

Зависимость выходного параметра объекта от входного называется:

A) статической характеристикой

B) импульсной характеристикой

C) динамической характеристикой

D) частотной характеристикой

ANSWER: A

В системах с управлением по отклонению управляющее устройство решает задачу:

A) Измерения возмущающего воздействия и выработки регулирующего воздействия для его компенсации.

B) Измерения задающего воздействия и выработки на его основе регулирующего воздействия.

C) Устранения отклонения управляемой величины от задающей.

D) Измерения задающего и возмущающего воздействий и выработки с учетом этих измерений регулирующего воздействия.

ANSWER: C

Стационарные системы могут быть линейными и

A) интегральными

B) дифференциальными

C) показательными

D) показательными

ANSWER: D

Если входные сигналы в автоматических системах могут действовать непрерывно в течение всего времени работы системы, то такая система называется

A) устойчивой

B) непрерывной

C) дифференциальной

D) оптимальной

ANSWER: B

Применение каких устройств позволяет получить требуемую точность системы и приемлемый характер переходных процессов, т. е. качество регулирования?

A) Корректирующих

B) Устанавливающих

C) Дифференцрующих

D) Линейных

ANSWER: A

Как выполняют линеаризацию нелинейных уравнений?

A) При малых отклонениях всех независимых переменных от установившихся значений на основе разложения в ряд Тейлора.

B)  Заменой исходной нелинейной зависимости отрезком касательной, проведенной к ней в начальной точке.

C) Заменой исходной нелинейной зависимости отрезком касательной, проведенной к ней в точке, соответствующей номинальному режиму.

D) Разложением в ряд Тейлора.

ANSWER: D

На какие две группы в зависимости от причин возникновения можно разделить возмущающие воздействия:

A) Постоянные и переменные

B) Нагрузку и помехи

C) Гармонические и негармонические

D) Приложенные к входу объекта управления и к регулятору.

ANSWER: B

В статической по отношению к задающему воздействию системе:

A) Выходной сигнал является постоянной величиной

B) Входной сигнал является постоянной величиной.

C) Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения

D) Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения

ANSWER: D

В астатической по отношению к задающему воздействию системе:

A) Выходной сигнал является постоянной величиной.

B) Входной сигнал является постоянной величиной.

C) Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения.

D) Установившееся отклонение регулируемой величины от требуемого значения.

ANSWER: C

При каких условиях линейная стационарная система будет астатической по отношению к входному сигналу :

A) Если передаточная функция разомкнутой системы не имеет нулевых полюсов.

B) Если передаточная функция разомкнутой системы имеет один нулевой полюс первого порядка.

C) Если передаточная функция разомкнутой системы имеет один нулевой полюс второго порядка.

D) Таких условий нет – система не может быть астатической по отношению к данному сигналу.

ANSWER: A

Системы делятся на системы стабилизации, программного регулирования, зависимого управления в зависимости от:

A) Числа регулируемых величин.

B) Установившегося значения сигнала ошибки.

C) Числа обратных связей в системе.

D) Информации о задающем воздействии.

ANSWER: D

Как расшифровывается P в аббревиатуре PID-регулятор?

A) Proportional

B) Parallel

C) Perspective

D) Personal

ANSWER: A

В системах с управлением по возмущению управляющее устройство решает задачу:

A) Измерения возмущающего воздействия и выработки регулирующего воздействия для его компенсации.

B) Измерения задающего воздействия и выработки на его основе регулирующего воздействия.

C) Устранения отклонения управляемой величины от задающей.

D) Измерения задающего и возмущающего воздействий и выработки с учетом этих измерений регулирующего воздействия.

ANSWER: D

Как расшифровывается I в аббревиатуре PID-регулятор?

A) Integral

B) Individual

C) Invariant

D) Instant

ANSWER: A

Как расшифровывается D в аббревиатуре PID-регулятор?

A) Differential

B) Decimal

C) Deleting

D) Denominal

ANSWER: A

Вычисления координат положения движущегося по известному входному воздействию называется:

A) Прямая кинематика

B) Обратная кинематика

C) Прямая динамика

D) Обратная динамика

ANSWER: A

Вычисление требуемого входного воздействия на движущийся объект для достижения определённых координат в пространстве называется:

A) Прямая кинематика

B) Обратная кинематика

C) Прямая динамика

D) Обратная динамика

ANSWER: B

Выберите верную формулировку теоремы Ляпунова:

A) Если кандидат-функция Ляпунова  {\displaystyle V} является локально положительной и производная по времени является локально неположительной, тогда точка равновесия является устойчивой.

B) Если кандидат-функция Ляпунова  {\displaystyle V} является локально положительной и производная по времени является локально положительной, тогда точка равновесия является устойчивой.

C) Если кандидат-функция Ляпунова  {\displaystyle V} является локально екположительной и производная по времени является локально неположительной, тогда точка равновесия является устойчивой.

D) Если кандидат-функция Ляпунова  {\displaystyle V} является локально неположительной и производная по времени является локально положительной, тогда точка равновесия является устойчивой.

ANSWER: A

Управляющее  воздействие  U(t)  –   это?

A) воздействие,  вызываемое  управляющим  сигналом. 

B) воздействие,  вызываемое  мешавшими  внутренними  или внешними сигналами.

C) технический сигнал от датчика и исполнительных устройств.

D) технический сгнал от датчика системы контроля работы связного оборудования

ANSWER: A

Управлямый сигнал Y(t) –   это?

A) выходной сигнал АС который характеризует состояние объекта управления (регулирования), а  следовательно, работу системы.

B) воздействие,  вызываемое    внутренними  или внешними сигналами.

C) технический сигнал от датчика и исполнительных устройств

D) технический сигнал от датчика системы связного оборудования

ANSWER: A

Управляющее  устройство –- это

A) устройство,  обеспечивающее  воздействие  на  объект  управления  в  соответствии с  заложенным  в нём законом управления

B) технический средство построения автоматических систем

C) технические  исполнительные  устройства

D) техническая система контроля работы связного оборудования

ANSWER: A

Возмущающее  воздействие  g(t)- это

A) воздействие,  вызываемое  мешавшими  внутренними  или внешними сигналами

B) технический сигнал от датчика средств построения автоматических систем

C) технический сигнал от датчика и исполнительных устройств

D) технический сигнал от датчика системы контроля работы связного оборудования

ANSWER: A

Функциональная схема САУ характеризует:

A) Функции отдельных элементов системы с учетом их физической природы.

B) Функции отдельных элементов системы вне зависимости от их конкретной реализации.

C) Последовательность соединения отдельных частей системы и их математическое описание.

D) Последовательность соединения отдельных частей системы и их конкретную реализацию.

ANSWER: B

Функциональная схема САУ характеризует:

A) Функции отдельных элементов системы с учетом их физической природы.

B) Функции отдельных элементов системы вне зависимости от их конкретной реализации.

C) Последовательность соединения отдельных частей системы и их математическое описание.

D) Последовательность соединения отдельных частей системы и их конкретную реализацию.

ANSWER: B

Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для сравнения значений управляемой величины:

A) Измерительное устройство.

B) Измерительное устройство.

C) Задающее устройство.

D) Сравнивающее устройство.

ANSWER: D

Какое из перечисленных ниже устройств не входит в функциональную схему линейной САУ:

A) Измерительное устройство.

B) Усилительное устройство.

C) Кодирующее устройство

D) Сравнивающее устройство.

ANSWER: C

Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для установления требуемого значения управляемой величины:

A) Измерительное устройство.

B) Усилительное устройство.

C) Задающее устройство.

D) Сравнивающее устройство.

ANSWER: C

Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для выработки воздействия, прикладываемого к регулирующему органу объекта управления

A) Измерительное устройство.

B) Усилительное устройство.

C) Исполнительное устройство.

D) Исполнительное устройство.

ANSWER: C

Какое из перечисленных ниже устройств предназначено для изменения свойств САУ в нужном проектировщику направлении

A) Измерительное устройство.

B) Корректирующее устройство.

C) Исполнительное устройство.

D) Сравнивающее устройство.

ANSWER: B

Программное управление, как тип задачи управления представляет собой:

A) поддержание заданного режима работы, не меняющегося длительное время

B) управление в соответствии с заранее известной программой

C) наблюдение за неизвестным задающим сигналом

D) ничего из вышеперечисленного

ANSWER: B

Слежение, как тип задачи управления представляет собой:

A) поддержание заданного режима работы, не меняющегося длительное время

B) управление в соответствии с заранее известной программой

C) наблюдение за неизвестным задающим сигналом

D) ничего из вышеперечисленного

ANSWER: C

Стабилизация, как тип задачи управления представляет собой:

A) наблюдение за неизвестным задающим сигналом

B) поддержание заданного режима работы, не меняющегося длительное время

C) управление в соответствии с заранее известной программой

D) ничего из вышеперечисленного

ANSWER: B

Что входит в систему управления?

A) привод, объект, регулятор, датчики, каналы связи

B) объект, субъект, датчики

C) каналы связи, регулятор, субъект

D) ничего из вышеперечисленного

ANSWER: A

Что означает “построить модель объекта”?

A) найти оператор, который будет связывать входы и выходы объекта

B) найти все возможные входы и выходы модели

C) описать все возможные состояния, в которых может пребывать объект

D) описать все характеристики объекта

ANSWER: A

Что такое оператор в системе управления?

A) некоторое правило, в соответствии с которым вход системы преобразуется в её выход

B) человек, который вручную управляет системой

C) программа, которая проверяет систему на наличие в ней критических ошибок

D) ничего из вышеперечисленного

ANSWER: A
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