ASE-1250 Jarjestelmien ohjaus A-testi & Pikkukokeet 01-04 04.10.2012

Ei vekottimia, ei omia matskuja. Tehtdvien numerointi vastaa pikkukokeiden numerointia. Ald suttaa vain
lainaksi saamaasi kaavastoa.

Tehtiva 0. Hakamettassa alkaa klo 18.30 kiakko-ottelu //ves-Kdrpdt. Arvaa sen lopputulos. Se olkoon sitten
illan viimeinen arvauksesi, silld jarjestelmien ohjauksessa arvaaminen saattaa olla hyvin vaarallista!

Tehtiva 1. Opintojakson LAB-tyosséd lammitettiin vettd lapivirtaussailiossd, jonka sisalld oli lammitysvastus.
Piirrd lohkokaavio, joka kuvaa my®étikytkennén ja takaisinkytkennin yhteiskéytt6d lammityksen ohjauksessa.
Dokumentoi sekd alisysteemit ettd niiden I/O-funktiot seki sovelluskohtaisia erisnimii ettd tieteenalan
médrittelemid yleisnimid (termejé) kdyttden.

Tehtidvi 2

a) Erdédn suotimen muodostaman funktion (suodatustuloksen) fw, riippuvuus suodatettavasta funktiosta ﬁn
on alla. Esitd suotimelle sovittua piirto & matematiikka-formaattia noudattava alkeislohkokaavio.

2 fo )+ frn () = 1, (0) 2p.

b) Viisi metrid pitkd ja vakionopeudella nelja metrid sekunnissa liikkuva kuljettimen hihna siirti4 (varastosii-
losta pudotettavaa) jahme#4 elintarvikemassaa sekoitussailison. Massan massavirtaus varastosiiliost kuljet-

timelle olkoon ¢, , ja massan massavirtaus kuljettimelta sekoituss4ilioon olkoon 9, - Johda ja esitd

funktion g,,, hetken 7 néytearvolle g, (¢) funktion g,, sopivaan ndytearvoon viittaava kaava.  2p.

Tehtivi 3

a) Pystysuoraan nousevan raketin nopeuden v = v(f) riippuvuutta raketin tyontovoimasta # = #(f) kuvataan

joskus lyhyehkolld aikavalilld oheisella vakioparametrisella mallilla, jossa huomioidaan gravitaatiovoima
mg ja ilmanvastus mutta ei esimerkiksi massan 72 pienenemisti polttoaineen vihenemisen vuoksi.

Nopeuden haluttu tasapainoarvo olkoon V,. Johda timén tasapainon yllipitoon vaadittava tySntovoiman
vakioarvo 1, sekd lineaarinen differentiaaliyhtilomalli, jonka avulla voidaan (likimézrdisesti) arvioida

tyontovoiman poikkeaman %(f) —u, aiheuttamaa nopeuspoikkeamaa V(¢)—v,.
mv=u-mg-k-v 2p.

b) Pytrivdn puomin (vrt. kovalevyaseman késivarsi) kd4ntymiskulma & riippuu puomin kulmanopeudesta

@ =0, joka riippuu puomin kulmakiihtyvyydestd & = @ . Esiti kulman @ simulointiin sopiva matriisi-
notaatioinen tilamalli. Médrittele/esitd mallin aikariippuvat vektorit sekd vakiomatriisit (vektorit ja
skalaarit ovat my6s matriiseja!) huolellisesti ja selkedsti. 2p.

Tehtidvia 4

a) Tutki sopivalla matriisioperaatiota ja matriisikisitteiti hyodyntivilld standardilaskelmalla oheisen
tilamallin tarkkailtavuutta. Esité lopullinen vastauksesi (paatelmasi) perusteluineen selvasti. 2p.

x=[? g:|-x+|:(1):|-u cy=[0 )=

b) Laske ja sievennd mahdollisimman pitkille a-kohdan tilamallin siirtofunktio matriisioperaatioilla.
Esité lopullinen sievd vastauksesi selvisti. 2p.




