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Целью вступительного испытания в магистратуру по мехатронике и 

робототехнике является проверка знаний базового учебного материала 

специальных дисциплин программы подготовки бакалавров, а также 

определение степени готовности выпускников к продолжению обучения в 

магистратуре. 

 

Задачи вступительного испытания: 

- оценка владения теоретическими навыками в пределах учебной 

программы бакалавриата по указанному направлению; 

- анализ способности поступающего разрабатывать математические и 

физические модели мехатронных и робототехнических комплексов для 

проверки принципа их действия и определения отдельных характеристик; 

- изучение умения поступающего выносить самостоятельные решения 

по разработке возможных принципиальных решений по структуре, 

функционированию, конструкции, алгоритмическому и программному 

обеспечению мехатронного и робототехнического объекта; 

- проверка умения использовать базовые знания в научно- 

исследовательской, образовательной, культурно-просветительской; 

экспертно-аналитической, организационно-управленческой деятельности; 

- оценка владения поступающего общепрофессиональными знаниями 

теории и методов исследований; способностью понимать, критически 

анализировать и логически излагать информацию. 

 

Требования к уровню подготовки поступающих 

Поступающий должен: 

Знать базовый учебный материал специальных дисциплин программы 

подготовки бакалавров по данному направлению. 

Уметь разрабатывать математические и физические модели 

мехатронных и робототехнических комплексов, а также понимать, критически 

анализировать и логически излагать информацию. 

Владеть навыками самостоятельного решения задач по разработке 

возможных принципиальных решений в области мехатроники и 

робототехники. 

 

Форма проведения и продолжительность вступительного 

испытания 

Вступительное испытание проводится в форме тестирования. 
Вступительное испытание проводится с использованием дистанционных 

технологий. 
Продолжительность вступительного испытания - 90 минут. Максимальное 

время на выполнение каждого задания из части 1 – 1 минута, на выполнение 
каждого задания из части 2 – 1,5 минуты, на выполнение задания из части 3 – 15 
минут. 

 

Критерии оценки и структура экзаменационных заданий 

 

Вступительное испытание состоит из 71 задания (60 заданий из части 1, 

10 заданий из части 2, 1 задание из части 3). 



Оценка результатов вступительного испытания при поступлении в 

магистратуру выставляется на основании нижеследующих критериев: 

I. Минимальное количество баллов, подтверждающее успешное 

прохождение вступительных испытаний при приеме на обучение по 

образовательным программам высшего образования (программам 

магистратуры) в ФГБОУ ВО «Орловский государственный университет имени 

И.С. Тургенева» составляет 51 балл. 

II. Максимальная оценка за ответы части 1 вступительного испытания 

составляет 60 баллов (60 тестовых заданий закрытого типа с выбором одного 

ответа из четырех предложенных по 1 баллу за каждый правильный ответ). 

III. Максимальная оценка за ответы части 2 вступительного испытания 

составляет 20 баллов (10 тестовых заданий открытого типа (с открытым 

вопросом) с возможностью набора ответа/решения с клавиатуры с учетом 

падежа, склонения, с  кратким ответом (без записи решения) по 2 балла за 

каждый правильный ответ). 

IV. Максимальная оценка за ответ части 3 вступительного испытания 

составляет 20 баллов (1 тестовое задание открытого типа (с открытым 

вопросом) с возможностью набора с клавиатуры с развернутым ответом 

(полная запись решения с обоснованием выполненных действий)). Ответ на 

вопрос экзаменационного билета оценивается по следующим критериям: 

содержание, понимание, структура и логика, исполнение. 

Содержание (максимальное количество – 5 баллов). 

5 баллов: Содержание ответа полностью соответствует теме задания. В 

ответе отражены все основные проблемы вопроса. Продемонстрировано знание 

фактического материала, отсутствуют фактические ошибки. В ответе 

продемонстрировано знание основных источников и научных исследований по 

теме вопроса. Ответ насыщен конкретными примерами. 

4 балла: Содержание ответа в целом соответствует теме задания. В 

ответе отражены все основные проблемы вопроса. Продемонстрировано знание 

фактического материала, отсутствуют фактические ошибки. 

3 балла: Содержание ответа в целом соответствует теме задания. В 

ответе отражено большинство основных проблем вопроса. 

Продемонстрировано знание фактического материала, встречаются 

несущественные фактические ошибки, которые, однако не оказывают 

определяющего влияния на ответ. 

2 балла: Содержание ответа в целом соответствует теме задания. 

Большинство основных проблем вопроса отражены в ответе лишь частично или 

не отражены. Продемонстрировано удовлетворительное знание фактического 

материала, присутствуют фактические ошибки. 

1 балл: Содержание ответа соответствует теме задания в очень малой 

степени; не раскрыты основные понятия, относящиеся к предмету вопроса. 

Продемонстрировано крайне низкое (отрывочное) знание фактического 

материала, много фактических ошибок − многие факты (данные) либо 

искажены, либо неверны. 

Понимание (максимальное количество – 5 баллов). 

5 баллов: Продемонстрировано уверенное владение понятийно-

терминологическим аппаратом дисциплины (уместность употребления, 



аббревиатуры, толкование и т.д.), отсутствуют ошибки в употреблении 

терминов. Формулировки терминов и явлений отличает четкость и 

лаконичность. Показано умелое использование категорий и терминов 

дисциплины в их ассоциативной взаимосвязи. Представлена собственная точка 

зрения (позиция, отношение) при раскрытии проблемы и продемонстрировано 

умение аргументировано ее излагать. Видно уверенное владение освоенным 

материалом, изложение сопровождено адекватными иллюстрациями 

(примерами) из практики. Ответ не содержит информации, не относящейся к 

вопросу.  

4 балла: Продемонстрировано уверенное владение понятийно-

терминологическим аппаратом дисциплины (уместность употребления, 

аббревиатуры, толкование и т.д.), отсутствуют ошибки в употреблении 

терминов. Показано умелое использование категорий и терминов дисциплины 

в их ассоциативной взаимосвязи. Продемонстрировано умение 

аргументировано излагать собственную точку зрения. Видно уверенное 

владение освоенным материалом, изложение сопровождено адекватными 

иллюстрациями (примерами) из практики. Ответ не содержит информации, не 

относящейся к вопросу экзаменационного билета. 

3 балла: Продемонстрировано владение понятийно-терминологическим 

аппаратом дисциплины (уместность употребления, аббревиатуры, толкование 

и т.д.), отсутствуют ошибки в употреблении терминов. Показано умелое 

использование категорий и терминов дисциплины в их ассоциативной 

взаимосвязи. Продемонстрировано умение аргументировано излагать 

собственную точку зрения. Изложение отчасти сопровождено адекватными 

иллюстрациями (примерами). Отдельные положения ответа не связаны с 

проблематикой экзаменационного вопроса. 

2 балла: Продемонстрировано достаточное владение понятийно-

терминологическим аппаратом дисциплины, есть ошибки в употреблении и 

трактовке терминов, расшифровке аббревиатур. Ошибки в использовании 

категорий и терминов дисциплины в их ассоциативной взаимосвязи. Нет 

собственной точки зрения, либо она слабо аргументирована. Примеры, 

приведенные в ответе в качестве практических иллюстраций, в малой степени 

соответствуют изложенным теоретическим аспектам. Значительная часть 

смысловых единиц текста ответа не связана с тематикой экзаменационного 

вопроса. 

1 балл: Продемонстрировано крайне слабое владение понятийно-

терминологическим аппаратом дисциплины (неуместность употребления, 

неверные аббревиатуры, искаженное толкование и т.д.), присутствуют 

многочисленные ошибки в употреблении терминов. Показаны неверные 

ассоциативные взаимосвязи категорий и терминов дисциплины. Отсутствует 

аргументация изложенной точки зрения, нет собственной позиции. 

Отсутствуют примеры либо они неадекватны. 

Структура и логика (максимальное количество – 5 баллов). 

5 баллов: Ответ четко структурирован и выстроен в заданной логике. 

Части ответа логически взаимосвязаны. Отражена логическая структура 

проблемы (задания): постановка проблемы - аргументация - выводы. Объем 

ответа укладывается в заданные рамки при сохранении смысла. Структурные 

элементы ответа прямо или косвенно связаны с освещаемой проблемой и не 



выходят за ее логические рамки. 

4 балла: Ответ четко структурирован и выстроен в заданной логике. 

Части ответа логически взаимосвязаны. Отражена логическая структура 

проблемы (задания): постановка проблемы - аргументация - выводы. 

Отдельные элементы ответа не связаны с освещаемой проблемой или выходят 

за ее логические рамки. 

3 балла: Ответ в достаточной степени структурирован и выстроен в 

заданной логике без нарушений общего смысла. Отдельные части ответа 

логически взаимосвязаны. Частично отражена логическая структура проблемы 

(задания): постановка проблемы - аргументация - выводы. Недостаточный 

объем негативно сказывается на его содержательной стороне. 

2 балла: Ответ плохо структурирован, нарушена заданная логика. Части 

ответа разорваны логически, нет связок между ними. Ошибки в представлении 

логической структуры проблемы (задания): постановка проблемы - 

аргументация - выводы. Малый объем ответа в существенной степени повлиял 

на его содержательную сторону. 

1 балл: Ответ представляет собой сплошной текст без 

структурирования, нарушена заданная логика. Части ответа не взаимосвязаны 

логически. Нарушена логическая структура проблемы (задания): постановка 

проблемы - аргументация - выводы. Объем ответа крайне мал. 

Исполнение (максимальное количество – 5 баллов). 

5 баллов: Высокая степень самостоятельности, оригинальность в 

представлении материала: стилистических оборотах, манере изложения, по 

словарному запасу. Отсутствуют стилистические, орфографические и 

пунктуационные ошибки в тексте. Работа выполнена аккуратно, без особых 

помарок и исправлений. 

4 балла: Высокая степень самостоятельности, оригинальность в 

представлении материала. Присутствуют незначительные стилистические, 

орфографические и пунктуационные ошибки в тексте. Работа выполнена 

аккуратно, без особых помарок и исправлений. 

3 балла: Достаточная степень самостоятельности, оригинальность в 

представлении материала. Встречаются мелкие и не искажающие смысла 

ошибки в стилистике, стилистические штампы. Есть единичные 

орфографические и пунктуационные ошибки. Работа выполнена аккуратно, без 

значительных помарок и исправлений. 

2 балла: Недостаточная степень самостоятельности в представлении 

материала. Встречаются мелкие и средние ошибки в стилистике, 

стилистические штампы. Есть единичные орфографические и пунктуационные 

ошибки. Работа выполнена с помарками и исправлениями. 

1 балл: Текст ответа представляет практически полную кальку текста 

учебника/справочника. Стилистические ошибки приводят к существенному 

искажению смысла. Большое число орфографических ошибок в тексте, в 

терминах и именах собственных. Работа выполнена неаккуратно, с обилием 

помарок и исправлений. 

V. Общая экзаменационная оценка складывается из суммы баллов, 

полученных экзаменующимся за ответы на все вопросы вступительного 

испытания. Она не может превышать 100 баллов. 

 



Содержание программы 

 

Раздел 1. Основы мехатроники 

Общая концепция построения и компоненты мехатронной системы. 

Синергетический подход. 

Надежность мехатронных систем. Виды отказов. Вероятность 

безотказной работы. Показатели надёжности. Характеристики случайных 

величин. Основные уравнения надёжности. 

Понятие моделирования. Классификация моделей. Структура и 

принципы построения математических моделей. Фундаментальные законы 

физических объектов. Базовые соотношения гидромеханики, теории 

упругости, термодинамики и теории колебаний. 

Последовательность структурного анализа. Кинематические пары и 

соединения. Степень подвижности механизмов. Формула Чебышева. 

Аналитический, графический и графоаналитический метод кинематического 

анализа. 

Виды и параметры колебаний. Амплитудно-частотные характеристики. 

Устойчивость движения. Нелинейные колебания: параметрические, 

самовозбуждающиеся, хаотические. 

Виды и уровни знаний. Понятия и категории инжиниринга. Особенности 

международной научно-исследовательской и проектно- конструкторской 

деятельности. Инженерная консалтинговая деятельность. 

Раздел 2. Конструирование мехатронных модулей 

Мехатронные модули. Структурно-функциональная схема. 

Классификация. Примеры конструкций. 

Методы конструирования мехатронных модулей. Стандартизация и 

унификация. 

Мехатронные модули преобразования поступательного движения. 

Мехатронные модули преобразования вращательного движения. 

Раздел 3. Детали машин и основы конструирования 

Классификация деталей. Критерии работоспособности. Прочность. 

Жесткость. Износостойкость. Виброустойчивость. Нагрузки. Допускаемые 

напряжения. Коэффициент запаса прочности. 

Конструкционные материалы. Этапы проектирования. 

Технологичность. САПР. Конструкторские базы данных. 

Подшипники. Классификация. Принцип работы. Требования. 

Подшипники качения. Конструкции. Степени точности. Расшифровка. 

Материалы. Расчет (выбор) подшипников качения по статической и 

динамической грузоподъемности. 

Подшипники скольжения. Классификация. Виды трения. Смазочные и 

конструкционные материалы. Конструкции. Условные расчеты. Проверочные 

расчеты подшипников скольжения. Формула Рейнольдса. Критерии 

работоспособности и характеристики. 

Раздел 4. Проектирование мехатронных и робототехнических 

систем 

Общие понятия о проектировании мехатронных систем. Этапы и стадии 

проектирования. Жизненный цикл изделий. Методы проектирования: 

эвристические, формализованные, экспериментальные. 



Системы проектирования. Основные принципы проектирования. 

Системы автоматизированного проектирования. Структура и разновидности 

САПР. 

Информационная поддержка проектирования. CALS-технологии 

(основные понятия). STEP-стандарты. 

Концепция проектирования мехатронных модулей и систем. Методика 

концептуального проектирования. Концепция проектирования мехатронных 

модулей. 

Точность механизмов роботов. Кинематическая погрешность 

манипулятора. Кинематическая погрешность передаточных механизмов. 

Кинематическая погрешность многоступенчатых зубчатых механизмов. 

Раздел 5. Компьютерное управление мехатронными системами 

Датчики в системах управления мехатронными объектами: понятие, 

назначение. Классификация датчиков. Датчики расстояния (ультразвуковые, 

емкостные, магнитные (на основе эффекта Холла), вихретоковые, 

индуктивные, потенциометрические, оптические): виды, устройство, принцип 

работы. 

Датчики в системах управления мехатронными объектами: понятие, 

назначение. Классификация датчиков. Датчики наличия объекта (емкостные, 

индуктивные, ультразвуковые, механические, герконовые, 

фотоэлектрические): виды, устройство, принцип работы. 

Датчики в системах управления мехатронными объектами: понятие, 

назначение. Классификация датчиков. Энкодеры и датчики силы: виды, 

устройство, принцип работы. 

Принципы управления. Системы разомкнутого управления, системы с 

управлением по возмущению, замкнутые системы: структура, особенности, 

применение, примеры. 

ПИД-регулирование: назначение, математическое выражение, 

особенности. Структура ПИД-регулятора, особенности работы отдельных 

компонент ПИД-регулятора. 

Раздел 6. Электромеханические и мехатронные системы 

Двигатель постоянного тока независимого возбуждения: схема 

включения, вывод уравнения механической характеристики. Схема 

включения и механическая характеристика ДПТ НВ при пуске. 

Механические характеристики АД. Механические характеристики АД  в 

тормозных режимах. Схемы включения обмоток статора АД при 

динамическом торможении. 

Шаговые двигатели. Конструкция и принцип действия. Режимы работы 

и основные характеристики. 

Раздел 7. Динамика систем твердых тел 

Принцип Даламбера для системы тел. Кинематические отношения. 

Возможная работа в шарнирах. Уравнения движения. Уравнения связи. 

Уравнения Лагранжа для неголономных систем. Неопределенные 

множители. 

Возможные и виртуальные перемещения. Идеальные связи. Принцип 

Даламбера. Общее уравнение динамики. 

Степени свободы. Независимые и обобщенные координаты. Уравнения 

Лагранжа второго рода, уравнение движения в обобщенных координатах. 



Консервативные системы. Гироскопические и диссипативные силы. 

Диссипативная функция Рэлея. 

Раздел 8. Теория автоматического управления 

Основные понятия теории автоматического управления. Классификация 

систем управления. Принципы управления. Структурные схемы систем 

управления. Преобразования структурных схем. 

Статические и динамические характеристики систем управления. 

Математическая модель объекта управления: система линейных 

уравнений, передаточная функция системы, типовые входные воздействия. 

Временные характеристики САУ. Частотные характеристики. 

Годографы. Характеристики элементарных звеньев системы. 

Устойчивость систем автоматического управления. Необходимое 

условие устойчивости. Алгебраические критерии устойчивости Раусса и 

Гурвица. Частотные критерии устойчивости Михайлова и Найквиста. Запас 

устойчивости САУ. 

Раздел 9. Микропроцессорная техника 

Принципы построения микропроцессорных систем. CISC и RISC 

архитектура микропроцессоров. Классификация компьютерных архитектур 

Флинна. 

Традиционная архитектура фон Неймана. Иерархия памяти компьютера. 

Принципы организации кэш-памяти. 

Системы счисления. Перевод чисел из одной системы счисления в 

другую. 

Структура микропроцессорных систем. Шинная структура связей. 

Типы микропроцессорных систем. 

Сопряжение микроконтроллеров с последовательным и параллельным 

АЦП. Вывод и отображение информации. 

АЦП микроконтроллеров. Компаратор микроконтроллеров. Особые 

режимы работы микроконтроллеров. Программирование микроконтроллеров. 

Принципы построения модулей памяти МПС. Классификация систем 

памяти. Принципы построения модуля ПЗУ МПС. Принципы построения 

модуля ОЗУ статического типа МПС. Принципы построения модуля ОЗУ 

динамического типа МПС. 

Особенности архитектуры 32-разрядных микропроцессоров, 64- 

разрядных микропроцессоров, многоядерных микропроцессоров. 

Раздел 10. Технология автоматизированного машиностроения и 

приборостроения 

Группы показателей, характеризующие качество машин. Основные 

методы достижения точности изготовления изделий. Виды погрешностей, 

характерных для технологических процессов. 

Основные определения, характеризующие допуски и посадки. 

Размерная цепь: определение, виды. Шероховатость: определение, виды. 

Исходная база и последовательность разработки технологического 

процесса. Принципы выбора технологических баз. 

Структура технологической подготовки производства. Методы 

определения припусков и расчет межоперационных размеров. Основы расчета 

режимов резания. 

Состав основных технологических документов. Назначение 



маршрутной, операционной карты. Правила записи операций и переходов в 

тех. документации. Назначение технологических эскизов. 

Методы обработки наружных и внутренних цилиндрических 

поверхностей. Методы обработки наружных и внутренних плоских 

поверхностей. Методы обработки зубчатых колес. 
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