Jérjestelmien ohjaus Pikkukokeet 08-14 & B-testi 10.12.2010

Ole harkitseva ja huolellinen. Kiinnitd myos sanallisissa vastauksissa huomiota loogisuuteen ja selkeyteen. Vastauksen
rakenteen hahmottelu ennen detaljien kimppuun ryntdamistd lienee Jarkevdd. Lue tehtévit huolellisesti ja pyri
vastaamaan tehtdvin jokaiseen kysymykseen dldkd vastaa muuhun kuin kysyttyyn. Ald esitd erikoistapauksissa pdtevid
asioita yleisind.
08. Oheisessa taulukossa on erdin sa#topiirin komponenttien taajuusvastetietoa kulmataajuudelle w .

a. Miké dB-vahvistusvara saadaan, jos p =7 /247

b. Mika vaihevara saadaan, jos p = 7/247

¢. Mika viivevara saadaan, jos p = 7/247
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09.  Eradssd saatopiirissa prosessin siirtofunktio G, anturin siirtofunktio A ja siatimen siirtofinktio F
ovat alla annetut.

a) Mitkd Re-akselin pisteet voivat tulla kysymykseen s4tSpiirin napoina, kun & > 0 2 1.0p.

b) Laske juuriuran (Re-akselilla olevat) murtopisteet ja saapumispisteet, kun £ > 0. 1.5p.
Niit4 ei tarvitse tdssa luokitella/erotella toisistaan.

¢) Juurten halutaan tdyttivan ehto Re{s }‘ <~2. Tutki ilman toisen asteen polynomin juurten kaa-
vaa, milld vahvistuksen & arvoilla tima onnistuu. 1.5p

-s+1

e , H(s)=1 , F(s)=k

G(s)

10a. Tehtvassd 08 esitellylle saétopiirille halutaan vaihevaraksi 60° . Milld parametrin p arvolla se onnistuu?

10b. Erddssi saitopiirissa prosessin taajuusvastenéyte ei-negatiiviselle kulmataajuudelle w on cos(w) — j-sin(w).

Anturi on ideaalinen, ja siitimend on P-sd4din, jonka vahvistus on 2. Tutki sdatopiirin stabiiliutta Nyquist’in
laajan stabiiliusteoreeman avulla pattelydsi huolellisesti dokumentoiden Jja perustellen. Saat tukeutua yleisiin
mainitsemiisi tosiasioihin todistamatta/johtamatta niit. '

11a. Erddn prosessin outputin riippuvuutta asetusarvostaan kuvaa alla annettu siirtofunktio. Asetusarvo kasvaa
lineaarisesti alkuarvosta nolla kulmakertoimella 2. Pattele yleispétevilld raja-arvometodilla eli kurssin esit-
telemélld loppuarvoteoreeman versiolla kuinka satsvirhe kéyttaytyy ajan kasvaessa rajatta. Esitd analyysisi
Jja sen loppupéitelma niin tdsméllisesti kuin on mahdollista. 3p.
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11b. RC-piirin siirtofunkio inputjénnitteests outputjannitteeseen on alla. Sen parametrit ovat resistanssi R ja
kapasitanssi R . Mik# on piirin taajuusvasteen herkkyys kapasitanssin suhteen? 2p.
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12a. Erén stabiilin toisen kertaluvun systeemin vaste ajetaan alkutasapainotilan arvosta 2 uuteen tasapainoarvoon 5
ohjaamalla systeemié askelfunktiolla, jonka epéjatkuvuushyppy osuu hetkeen t = 7. Systeemilld on nolla pisteessd
-5 sekd navat pisteissd -3 ja -4 . Hahmottele karkeasti vasteen kiyramuoto ilman laskelmaa. Mikii on vasteen ar-
vo hetkelld, jolta systeemin asettumisaika on luettavissa? 2p.

12b. Erdén sadtopiirin siirtofunktio G on alla. Siind % on aseteltavissa oleva parametri. Mitoita parametri k

niin, ettd sgatopiirin yksikkdaskelvaste on mahdollisimman nopea mutta vailla ylitysta. 2p.
1
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13a. Takaisinkytkentsd hysdyntavin ohjaustavan vahvuudet ja heikkoudet? 3p.
13b. Miti tarkoitetaan kaskadisdddolld? - ‘ 1p.
13c. Esitd prosessin G, anturin H ja sédtimen F siséltavin saatopiirin signaalivirtauskaavio. 1p.
14a. Miti viittdd Shannon’in ndytteenottoteoreema? 2p.

14b. Selosta ytimekkaasti digitaalista PI-satod analogisen sdddon perusteellisesti tuntevalle henkilslle, jolla ei
ole perustietoja digitaalisesta sa4dostd . Vastaukseen kaivataan lohkokaavio, funktioiden graafisia esityksi,
kaavoja , jotain térke4d subjektiivisista valinnoista, seki algoritminen/proseduraalinen kuvaus, jonka avulla
sdddon toimintaperiaate on kunnolla ymmérrettivissa. ‘ 3p.




