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Программа разработана на основе Федерального государственного образовательного стандарта среднего профессионального образования (ФГОС СПО) по специальности 35.02.16 Эксплуатация и ремонт сельскохозяйственной техники и оборудования, утвержденного Приказом Министерства просвещения Российской Федерации от 14.04.2022 г., № 235.
Программа конкретизирует содержание предметных тем образовательного стандарта по разделам курса «Автоматизация технологических процессов» и рекомендуемую последовательность изучения тем и разделов учебного предмета, учитывая межпредметные и внутрипредметные связи, логику учебного процесса. Экзамен по дисциплине ориентирован на выявление общего уровня подготовки абитуриентов, позволяющего анализировать элементы и устройства систем автоматики машин и аппаратов перерабатывающих производств. Предмет интегрирует знания по основам теории автоматического управления и технических средств автоматики. 
В основе модели экзаменационной работы – деятельностный подход, позволяющий осуществить многоаспектную проверку широкого спектра предметных умений, видов познавательной деятельности и знаний об основных средствах диагностики и автоматизации сельскохозяйственного производства. Содержание экзаменационной работы отражает интегральный характер естественнонаучных дисциплин: в совокупности задания охватывают основные разделы курса, базовые положения различных областей автоматики.
1. Содержание программы

2. Основные требования, предъявляемые при сдаче вступительного испытания по основам автоматизации технологических процессов
Курс направлен на определение у поступающих знаний о принципах действия, общих свойствах и характеристиках элементов и устройств систем автоматики.
Задачи курса:
- усвоение основных понятий, терминологии, теории и практики автоматизации;

- формирование навыков описания конкретных технологических процессов и агрегатов как объектов автоматического регулирования и управления;

- овладение математическими и другими научно-прикладными методами анализа и синтеза систем автоматизации.
Методологические умения проверяются при помощи модельных заданий теоретического характера. Эти задания оценивают отдельные приёмы выбора и расчета технических средств автоматики, используемых в системах управления машин перерабатывающих производств.

Умение работать с информацией физического содержания проверяется опосредованно через использование в текстах заданий различных способов представления информации: текста, графиков, схем, рисунков.
Абитуриент должен уметь выбирать технические средства, оборудование, программное обеспечение для автоматизированного контроля и управления процессами и машинами перерабатывающих производств, а также использовать основные средства диагностики и автоматизации сельскохозяйственного производства.
Тема 1. Основы автоматики. Технические средства автоматики
Общие сведения об автоматике. Понятия, определения, элементы и системы автоматики. Элементы и системы автоматики. Принципы автоматического управления. Обратные связи. Классификация систем. Объекты автоматического управления и схемы систем автоматики. Объекты автоматического управления в сельскохозяйственном производстве. Назначение, физические параметры входных и выходных сигналов, количество, рабочие диапазоны. Виды и типы схем автоматики. Условные графические и позиционные обозначения элементов автоматики на структурных и функциональных схемах автоматизации технологических процессов, на структурных, функциональных и принципиальных схемах систем автоматического управления. Аппаратура управления и защиты. Аппаратура управления, ее виды и назначение. Коммутационная аппаратура, ее назначение и виды. Релейные элементы автоматики. Основные понятия о релейных элементах автоматики. Их параметрах, времени срабатывания и отпускания. Электромагнитное реле постоянного и переменного тока. Поляризованное и герконовое реле, контакторы, магнитные пускатели, шаговый искатель и реле времени, их устройство и назначение. Логические устройства автоматики. Основные понятия о логических устройствах автоматики. Релейно-контактные элементы. Изображение основных логических элементов на схемах. Минимизация логических функций, методы изображения. Задающие и сравнивающие устройства автоматики. Виды, принцип действия и назначение. Усилители систем автоматики. Общие сведения, об усилителях систем автоматики, классификация. Требования, предъявляемые к усилителям. Принцип действия и назначение. Исполнительные механизмы и программируемые контроллеры. Классификация и назначение исполнительных механизмов, регулирующих органов. Статические и динамические характеристики. Сочленение регулирующих органов с исполнительными механизмами. Автоматические регуляторы позиционного, непрерывного и импульсного действия. Выбор элементов систем автоматизации. Датчики, их классификация и назначение. Структура датчиков. Датчики перемещений. Датчики давления и силы. Датчики веса, уровня, температуры.
Тема 2. Основы теории автоматического управления.

Структурные схемы систем управления и их преобразование. Типы соединения звеньев системы автоматического управления. Составление и преобразование структурных схем. Передаточные функции системы управления. Настройка систем автоматического регулирования Подготовка систем автоматического регулирования для настройки. Способы настройки. Выбор параметров. Оборудование для настройки. Надежность и технико-экономическая эффективность работы систем автоматики. Понятия и определения. Технико-экономическая оценка работы систем автоматики. Пути повышения надежности и безотказности работы систем автоматики
Тема 3. Автоматизация сельскохозяйственных организаций.
Понятие о системах автоматизации. Роль автоматического контроля, автоматической защиты, автоматического управления. Основные показатели технико-экономической эффективности автоматизации технологических процессов. Особенности автоматизации с/х производства. Технологические установки как объекты автоматизации. Технологические процессы как объект управления. Схемы систем автоматизации. Схемы соединения щитов, пультов управления. Схемы внешних соединений и подключений. Монтажная схема. Выбор электромагнитных реле, исполнительных механизмов и регулирующих органов. Составление схем управления на логических элементах. Анализ различных типов схем автоматизации, перевод релейно-контактных схем автоматизации на бесконтактные схемы. Релейно-контактные и бесконтактные схемы.
Тема 4. Автоматизация энерго- и водоснабжения сельского хозяйства. Автоматизация животноводства.
Автоматизация теплогенераторов. Технологическая схема автоматизации теплогенераторов. Теплогенераторы типа ТГ, электрическая схема управления теплогенераторами типа ТГ. Автоматизация электрических установок для подогрева воды, воздуха и получения пара. Автоматизация теплоснабжения системы котельных

Тема 5. Автоматизация птицеводства. Автоматизация кормопроизводства.

Автоматизация кормления и поения птицы. Технологические основы автоматизации кормления и поения птицы. Принципиальные схемы автоматизации кормления и поения птицы. Автоматизация микроклимата птицеводческих помещениях. Автоматизация сбора яиц и убоя птицы. Технология автоматизации сбора яиц. Схема управления сбором яиц в птичнике. Технологические схемы установок для удаления помета. Технологическая и принципиальная электрическая схема установки ТСП-3Б.

Автоматизация агрегатов для приготовления травяной муки. Автоматизированные агрегаты для приготовления травяной муки .Устройство и принцип действия схемы управления механизмами агрегата АВМ1,5 Автоматизация процессов гранулирования и брикетирования кормов. Технологические процессы гранулирования и брикетирования кормов. Устройство и принцип действия электрической схемы управления оборудованием ОПК-2.  Автоматизация кормоприготовления. Автоматизация кормоцехов. Автоматизация кормоцехов на свинофермах, КРС их устройство, принцип действия.

Тема 6. Автоматизация технологических процессов в полеводстве. Автоматизация технологических процессов в защищенном грунте. Автоматизация хранилищ сельскохозяйственной продукции.
Автоматизация зернопунктов. Технологическая схема комбинированного агрегата ОКЦ-2. Автоматизация очистительных и. сортировальных машин. Автоматизация процесса вентилирования зерна. Установка активного вентилирования зерна. Устройство и принцип действия установок активного вентилирования зерна. 

Автоматизация обогрева парников и теплиц. Виды сооружений защищенного грунта Технологические основы автоматизации обогрева парников и теплиц. Автоматизация микроклимата в ангарных теплицах. Технологические схемы автоматизации микроклимата в ангарных теплицах. 1 2 Автоматизация установок для облучения растений. Автоматическое управление микроклиматом в ангарных теплицах.

Автоматизация овощехранилищ и фруктохранилищ. Технологические основы хранения сельскохозяйственной продукции. Система автоматизации микроклимата в картофелехранилищах типа ОРТХ со шкафом управления ШАУ-АВ Система автоматизаций микроклимата в овощехранилищах типа «Среда 1». Система автоматизации микроклимата в картофелехранилище типа ОРТХ со шкафом управления ШАУ-АВ и система автоматизации микроклимата в овощехранилище типа «Среда-1». Технологические основы автоматизации фруктохранилищ. Система автоматизации микроклимата в фруктохранилищах. Технологические основы и автоматизация сортирования сельскохозяйственной продукции в хранилищах.
3. Организация вступительного испытания

Форма проведения вступительного испытания: 

письменный экзамен.

Структура материалов вступительного экзамена:
Вступительное испытание по основам автоматизации технологических процессов оценивается по 100-балльной шкале с использованием контрольно-измерительных материалов.

Каждый вариант экзаменационной работы включает 50 заданий. За каждый правильный ответ дается 2 балла. Максимальный итоговый балл – 100. Минимальное пороговое значение – 40.

В работе используется сквозная нумерация заданий. 

Оценка ответов поступающих осуществляется в соответствии с основными требованиями, предъявляемыми при сдаче вступительного испытания, изложенными в разделе 2 данной программы, и в соответствии с утвержденной шкалой.
4. Образец контрольно-измерительных материалов
1.Автоматизация это:

а) замена человека роботом;

б) применение комплекса средств, позволяющих осуществлять

производственные процессы без непосредственного участия человека;

в) подключение к станку компьютера;

г) создание автоматических систем.
2.Отметьте, где участие человека необходимо?

а) системы слежения;

б) системы аварийной защиты;

в) системы автоматического управления;

г) автоматизированные системы управления.

3.Что имеет объект с точки зрения управления?

а) параметры;

б) данные для управления;

в) вход и выход;

г) свойства.

4.Что такое обратная связь?

а) цепочка от входа объекта до выхода;

б) связь управляющего устройства с объектом;

в) связь со знаком минус;

г) связь выхода объекта со входом.

5.Откуда устройство управления знает что делать?

а) из программы;

б) от датчика;

в) от исполнительного механизма;

г) от оператора.

6.Отметьте области автоматизации:

а) производственные процессы;

б) финансовые операции;

в) умственный труд;

г) управление транспортными средствами;

д) обучение.

7.Что дает автоматизация?

а) повышает производительность труда;

б) сокращает рабочее время;

в) увеличивает прибыль;

г) повышает стоимость продукции;

д) снижает брак.

8.Что такое объект управления?

а) станок;

б) устройство;

в) то, чем управляют;

г) то, что можно автоматизировать;

д) то, что нуждается в управлении.

9.Чего можно добиться, воздействуя на вход объекта?

а) включить объект;

б) изменить вход;

в) изменить выход;

г) получить ответное воздействие.

10.Как устройство управления воздействует на вход объекта?

а) непосредственно;

б) с помощью датчика;

в) с помощью исполнительного механизма;

г) с помощью оператора.
11. Интегрирующее звено соединяется последовательно с инерционным звеном. Какова будет передаточная функция системы? 
12. Найти передаточную функцию системы W(p), представленной структурной схемой на рисунке.
[image: image1.emf]
13. Дана передаточная функция системы:
[image: image2.emf]
Требуется определить устойчивость системы по комплексным корням характеристического уравнения.

14. С помощью алгебраического критерия Гурвица исследовать на устойчивость автоматизированной системы управления с характеристическим уравнением:
[image: image3.emf]
15. Дана передаточная функция разомкнутой системы:

[image: image4.emf]
Полагая k= 2 проверить с помощью критерия Найквиста, будет ли устойчивой замкнутая система?
16. Что понимается под термином автомат?

а) под термином «автомат» понимается всякое устройство, где есть свой двигатель, а не внешний (например, часы);
б) под термином «автомат» понимается всякое устройство, подобное человеку или животному, подражающее живым движениям, голосу;
в) под термином «автомат» понимается устройство (машина, аппарат, устройство, приспособление), позволяющее осуществлять производственный процесс без непосредственного участия человека и лишь под его контролем;
г) под термином «автомат» понимается пистолет-пулемёт — род автоматического стрелкового оружия (например, автомат калашникова).
д) всё перечисленное верно.
17. Идентичны ли понятия «робот» и «автомат»?

а) да, идентичны. робот — это автомат, выполняющий сложные операции, производящие впечатление человеческих действий;
б) нет, эти понятия различны. под роботом понимается человекообразное устройство; автомат может иметь произвольную форму (например, вендинговые аппараты по продаже штучных товаров или банкоматы);
в) понятия «робот» и «автомат» схожи, но не идентичны. робот — это автомат с высоким уровнем искусственного интеллекта, тогда как автомат — просто исполнительной устройство;
г) термин «робот» придумал в 1920 году чешский писатель к. чапек. под ним он понимал «механических людей», выполнявших тяжёлую работу.
18. Какие системы автоматического управления называют одномерными?

а) одномерные системы имеют только одну регулируемую величину;
б) одномерными системами называются такие контуры управления, которые описываются линейными уравнениями;
в) одномерные являются системы, описание которых ограничивается осями х и у;
г) одномерные системы имеют только один заданный вектор движения.
19. Какие системы автоматического управления называют многомерными?

а) многомерными являются системы несвязанного регулирования экстремального типа;
б) многомерными являются системы несвязанного и связанного регулирования по нескольким параметрам;
в) многомерными являются системы несвязанного регулирования импульсного типа;
г) многомерными являются системы несвязанного регулирования релейного типа.
20. Системы автоматической стабилизации это:

а) наиболее распространённые системы, поддерживающие регулируемую величину на заданном значении;
б) следящие системы, в которых заданное значение регулируемой величины заранее неизвестно и является функцией внешней независимой технологической величины;
в) системы программного управления, которые построены таким образом, что заданное значение регулируемой величины представляют собой заранее известную функцию времени;
г) экстремальные системы, в которых оптимальный режим работы объекта характеризуется экстремальным значением показателя эффективности процесса, протекающего в объекте.
21. Время запаздывания в объектах автоматического управления это:

а) тот промежуток времени, когда система начинает реагировать на произведённое на неё воздействие;
б) интервал времени, характеризующий «внутреннюю инерцию» объекта;
в) временной промежуток, за который срабатывает исполнительное устройство, установленное в системе управления;
г) время обработки компьютером сигналов от объекта.
22. Критерии устойчивости в системах автоматического управления показывают:

а) способен ли данный регулятор обеспечивать нормальное функционирование системы в различных режимах работы объекта регулирования;
б) какова будет величина ошибки при изменении настроек регулятора;
в) какова будет амплитуда автоколебаний и рассогласований заданных величин;
г) насколько опасны резонансные явления в системе регулирования объекта и когда произойдёт его разрушение во времени.
23. Что в теории автоматического управления называют датчиком?

а) датчиком в системах автоматического управления называют первичный измерительный преобразователь;
б) датчиком в системах автоматического управления называют вторичный измерительный преобразователь;
в) датчиком в системах автоматического управления называют устройство, преобразующее физический параметр (температуру, давление и проч.) в цифровой (двоичный) код;
г) датчиком в системах автоматического управления называют устройство, преобразующее физические параметры (уровень, расход, химический состав и проч.) в аналоговый сигнал.
24. Что в теории автоматического управления называют исполнительным устройством?

а) это задвижка, заслонка или шаровый кран с ручным приводом, установленные на трубопроводе;
б) это устройство, получающее соответствующий сигнал от регулятора и осуществляющее управляющее воздействие на объект;
в) это пневматический или электронный регулятор, работающий в одноконтурном режиме;
г) это локальное вычислительное устройство (чип), выдающее команды на те и ли иные исполнительные механизмы.
25. Что в теории автоматического управления называют регулятором?

а) регулятор - это управляющее устройство, следящее за состоянием объекта управления, и вырабатывающее необходимые воздействия на исполнительные органы;
б) регулятор - это цифровое устройство (чип), обрабатывающее сигналы от датчиков, и представляющее всю необходимую информацию для диспетчера или искусственного интеллекта более высокого уровня;
в) регулятор - это аналоговое устройство (пневматического или электрического типа), обрабатывающее сигналы от датчиков, и представляющее всю необходимую информацию для диспетчера или искусственного интеллекта более высокого уровня;
г) регулятор - это аналоговое устройство (пневматического или электрического типа), обрабатывающее сигналы от первичных измерительных преобразователей, и выдающее управляющие воздействия на исполнительные механизмы.
26. По какому принципу пропорциональный регулятор осуществляет управление?

а) П-регулятор осуществляет выработку управляющего воздействия пропорционально времени возмущения;

б) П-регулятор осуществляет выработку управляющего воздействия прямо пропорционально мощности возмущения;

в) П-регулятор осуществляет выработку управляющего воздействия пропорционально входному сигналу с установленным коэффициентом пропорциональности;

г) П-регулятор осуществляет выработку управляющего воздействия обратно пропорционально времени рассогласования.
27. 13 По какому принципу релейный регулятор осуществляет управление?

а) релейный регулятор основан на принципе двухпозиционного управления - между минимальным и максимальным значением регулируемого параметра;
б) релейный регулятор основан на принципе мажоритарного срабатывания - например, двух из трёх датчиков;
в) релейный регулятор основан на принципе цифрового управления - от нулевого до 100-процентного изменения регулируемого параметра;
г) релейный регулятор основан на принципе аналого-цифрового мультипозиционного управления - он срабатывает при аварийном или предаварийном значении регулируемого параметра.
28. Что понимается в автоматизации под обратной связью?

а) под обратной связью в автоматизации понимается прямо пропорциональная связь между регулируемыми параметрами;
б) под обратной связью в автоматизации понимается степенная связь между регулируемыми параметрами;
в) под обратной связью в автоматизации понимается математическое ожидание между входными и выходными параметрами;
г) под обратной связью в автоматизации понимается учёт величины выходного сигнала при формировании управляющих воздействий.
29. Что понимается под термином «автоматическая сигнализация»?

а) подача звукового сигнала при достижении тем или иным параметром заданного значения (уставки);
б) подача светового (электрического) сигнала на пульт диспетчера при достижении тем или иным параметром предаварийного или аварийного значения;
в) подача голосового предупреждения при достижением того или иного параметра заданного значения;
г) подача вибрационного сигнала при достижении того или иного параметра заданного значения;
д) все перечисленное верно.
30. Что понимается под термином «автоматическая блокировка»?

а) под автоматической блокировкой понимается комплекс мероприятий по эвакуации технологического персонала в экстренных случаях;
б) под автоматической блокировкой понимается комплекс мероприятий по срабатыванию систем защиты объекта в нештатных ситуациях;
в) под автоматической блокировкой понимается комплекс мероприятий по защите окружающей среды в рамках того или иного промышленного комплекса;
г) под автоматической блокировкой понимается комплекс мероприятий по устранению причин производственных аварий и оказания первой помощи пострадавшим.
31. Какие плюсы даёт автоматизация?

а) повышение производительности труда;
б) повышение качества выпускаемой продукции;
в) снижение себестоимости при обслуживании больших рынков сбыта;
г) снижение налогового бремени на производство.
32. Какие минусы приносит автоматизация?

а) приводит к сокращению рабочих мест;

б) повышает экологические риски;

в) повышает затраты на рекламу и маркетинг;

г) автоматы и роботизированные линии требуют качественного сервисного обслуживания.
33. Что означает в автоматизации понятие «чёрный ящик»?

а) «чёрный ящик» — это записывающее устройство, необходимое при авариях на объектах;

б) «чёрный ящик» — это общепринятая в автоматизации модель, на которой показаны лишь вход, выход и сам объект без детализации внутреннего устройства;

в) «чёрный ящик» — это комплект запасных частей и вспомогательных материалов для обслуживания автоматизированной системы;

г) «чёрный ящик» — это техническая документация на элементы, составляющие автоматическую систему управления. «Чернота» заключается в секретности и конфиденциальности данной информации для неавторизованных пользователей.
34. Какая из перечисленных ниже функций используется в теории автоматического управления для описания ступенчатого воздействия на объект?

а) синусоида;

б) логарифмическая функция;

в) единичная функция Хевисайда;

г) степенная функция.
35. Первичные преобразователи являются:

а) начальным структурным элементом в  измерительной цепи;

б) конечным структурным элементом в измерительной цепи;

в) промежуточным структурным элементом в измерительной цепи.
36. В схеме измерительного  прибора, преобразование выходного сигнала датчика во входной сигнал указателя осуществляет:

а) датчик;
б) регистратор;
в) усилитель;
г) измерительное устройство.
37. Последовательные интерфейсы нашли применение:

а) для передачи информации на большие расстояния;
б) для передачи информации с большой скоростью на малые расстояния;
в) нашли применение для передачи информации на небольшие расстояния, что позволяет;
г) значительно увеличить скорость передачи информации.
38. Чтобы управлять объектом необходимо:

а) устройство управления;

б) объект управления;

в) алгоритм управления.
39. Информация и сигналы управления в последовательном интерфейсе передаются:

а) сразу несколькими битами по отдельным проводам;
б) информация обычно передается последовательно, а сигналы управления параллельно;
в) информация и сигналы управления передаются последовательно бит за битом.

40. Внутренние факторы погрешности датчика:

а) износ;
б) старение;
в) изменение условий эксплуатации.

41. Контактные датчики применяют в качестве:

а) конечных выключателей двигателей, перемещающих узлы оборудования;
б) для контроля геометрических размеров и числа изделий;
в) измерения линейных перемещений.

42. В отличие от терморезисторов с металлическим теплочувствительным элементом у термисторов при повышении температуры сопротивление:

а) уменьшается

б) увеличивается
43. Из перечисленных исполнительных механизмов укажите те, которые относятся к гидравлическим:

а) поршневые;
б) мембранные;
в) шаговые двигатели;
г) электродвигатели.

44. По конструктивно- технологическому признаку промышленные роботы бывают:

а) производственные;
б) технологические;
в) подъемно- транспортные.

45. Самым высоким уровнем автоматизации технологии и контроля характеризуется процесс:

а) постоянный;
б) непрерывный;
в) переменный;
г) повторяющийся.
46. Стратегия управления, сфокусированная на продукте, характерна для процессов:

а) непрерывных;
б) постоянных;
в) повторяющихся;
г) переменных (изменяющихся).

47. Стратегия управления, сфокусированная на процессе, характерна для процессов:

а) непрерывных;
б) постоянных;
в) повторяющихся;
г) переменных (изменяющихся).

48. При параллельно-последовательном виде движения обрабатываемых предметов по операциям при уменьшении размера транспортной партии производственный цикл:

а) сокращается;
б) увеличивается;
в) не меняется;
г) изменяется пропорционально.

49. По разновидности подаваемого предмета обработки средства автоматизации делятся на:

а) дискретные;

б) непрерывные;

в) бесконечные;

г) одиночные.
50. Для чего служит шина управления?

а) это вспомогательная шина, управляющие сигналы на которой определяют тип текущего цикла и фиксируют моменты времени, соответствующие разным частям или стадиям цикла.

б) это основная шина, по которой передаются сигналы адреса и данных.

в) это основная шина, по которой передаются сигналы данных об управлении объектом.

5. Список литературы
1. Автоматизация технологических процессов и производств : учебное электронное издание : учебное пособие / И. А. Елизаров, В. А. Погонин, В. Н. Назаров, А. А. Третьяков ; Тамбовский государственный технический университет. – Тамбов : Тамбовский государственный технический университет (ТГТУ), 2018. – 226 с. : табл., граф., схем.
2. Авцинов И. А. Основы организационно-технологического управления роботизированными комплексами : учебное пособие / И. А. Авцинов, В. К. Битюков ; науч. ред. И. А. Хаустов ; Воронежский государственный университет инженерных технологий. – Воронеж: Воронежский государственный университет инженерных технологий, 2021. – 301 с. : ил., табл., схем.
3. Бакунина Т.А. Основы автоматизации производственных процессов в машиностроении : учебное пособие. – Москва; Вологда : Инфра-Инженерия, 2019. – 193 с. : ил., табл., схем.

4. Беляев П. С. Системы управления технологическими процессами : учебное пособие / П. С. Беляев, А. А. Букин ; Тамбовский государственный технический университет. – Тамбов : Тамбовский государственный технический университет (ТГТУ), 2014. – 156 с. : ил.
5. Гаврилов А. Н. Системы управления химико-технологическими процессами : учебное пособие : в 2 частях / А. Н. Гаврилов, Ю. В. Пятаков ; Воронежский государственный университет инженерных технологий. – Воронеж: Воронежский государственный университет инженерных технологий, 2014. Ч. 2. – 200 с.
6. Кошкина, Л. Ю. Инжиниринг биотехнологических процессов и систем: учебное пособие / Л. Ю. Кошкина, А. С. Понкратов, С. А. Понкратова ; Казанский национальный исследовательский технологический институт. – Казань: Казанский национальный исследовательский технологический университет (КНИТУ), 2019. – 104 с. : ил.

7. Молдабаева М. Н. Автоматизация технологических процессов и производств : учебное пособие. – Москва; Вологда : Инфра-Инженерия, 2019. – 225 с. : ил., табл., схем.
8. Проектирование автоматизированных систем управления технологическими процессами : учебное пособие / сост. В. Г. Хомченко, Т. В. Гоненко, М. С. Пешко; ред. Е. В. Осикина [и др.]. – Омск: Омский государственный технический университет (ОмГТУ), 2021. – 239 с. : ил., табл., схем.
9. Структурно-параметрический анализ аппаратурно-технологических комплексов пищевых производств : учебно-методическое пособие / С. Е. Алёшичев, В. А. Балюбаш, Е. А. Травина, В. Л. Иванов ; Университет ИТМО. – Санкт-Петербург : Университет ИТМО, 2019. – 40 с. : ил., табл., схем.
10. Техника и технологии в животноводстве: учебник / В. И. Трухачев, И. В. Атанов, И. В. Капустин, Д. И. Грицай ; Ставропольский государственный аграрный университет. – Ставрополь : АГРУС, 2020. – 536 с. : ил., табл., схем.
11. Удаленная диспетчеризация и оперативный мониторинг технологических процессов : учебное пособие / сост. М. В. Данилов, Л. И. Высочкина, Р. М. Якубов, Д. Н. Сляднев [и др.]. – Ставрополь : Ставропольский государственный аграрный университет (СтГАУ), 2019. – 60 с. : ил., табл., схем.
12. Хаткевич Г. В. Организация производства на перерабатывающих предприятиях агропромышленного комплекса: учебное пособие / Г. В. Хаткевич, Н. А. Бычков, В. А. Карпов. – Минск : РИПО, 2020. – 189 с. : ил., табл.

