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Ei

laskimia, PC-tietokoneita, kannykéita tms. Tableteista sallittuja ovat Burana ja Disperin. Ei

omia dokumentteja. Saat lainaksi kaavaston. Palauta se ilman lisdmerkintoja.

1a.

1b.

2a.

2b.

. Téanaéan klo 18.30 Hakametsan hallissa pelataan jaakiekkoliigan ottelu lives-Lukko. Arvaa

ottelun lopputulos. Tadma olkoon sitten illan ainoa arvauksesi, silla turvallinen ja tuottava
automaatio perustuu ahkeruuteen, analyyttiseen ajatteluun ja huolelliseen toteutukseen
24/7 periaatteella No Pain, No Gain. Vastaa siis alla oleviin tehtéviin ahkeran treenisi
mahdollistaman osaamisen perusteella:

Piirréa huoneen lampétilan modernia hallintaa kuvaava lohkokaavio. Nimea sen osasys-
teemit ja koko systeemiin ulkopain vaikuttavat inputfunktiot seka sovelluskohtaisin sa-
noin etté yleiskayttdisin termein (kasittein). Lémmitysmuotoon ei tarvitse eika pidakaan
ottaa kantaa. Lohkokaaviossa ei tarvitse mutta saa viitata aritmeettisiin operaatioihin.

Ole huolellinen kaikissa yksityiskohdissa. 3.0p.
Luettele nelja keskeista asiaa/ilmiéta, jotka voivat muuttaa saatépiirin komponentin ja
siten my6s koko saatopiirin dynaamisia ja/tai staattisia ominaisuuksia. 1.0p.

Terastehtaassa suoralla radalla vakionopeudella v liikkuvaa terdsnauhaa yritetdan
prassatad halutun paksuiseksi. Nauhan prassdyskohdassa saavuttamaa paksuutta p

mitataan etdisyydelld d prassayskohdasta, tuloksena mittausfunktio m . Mittausfunk-
tion naytearvo m hetkella ¢ olkoon m(f). Lausu m(f) funktion p sopivan naytearvon
tai sopivien naytearvojen ja parametrien v ja d avulla. 2.0p.

Monen systeemin inputin # vaikutusta systeemin outputiin y voidaan kuvata oheisella

vakiokertoimisella mallirakenteella, jossa K on vahvistus (Gain) ja 7 on aikavakio
(Time Constant). Piirra mallille alkeislohkokaavio. Ei, 44 kayta derivointiohkoal! 2.0p.

T-y()+y(t) = Ku(1)
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4a.

4b.

b1. Lausu tasapainoarvo % muiden tasapainoarvojen (v ja @ ) funktiona. 0.5p.
b2. Laske lineaarisen mallin kertoimelle ¢ arvo nyt tentittavalla menetelmalla. 1.5p.

V() =ma, u(r) T(a,v())-( gC, sign(v(0)+0.5m™ pC, 4v? (1) +g sin(6(z)) )

dit(v(t)—ﬁ)za (v(O)-v)+b (u(t)—u)+c (49(1)—0_)

Etukompensaattori ohjaa ulkona oleva uima-altaan tayttoa niin, etta altaan vesitilavyy-
den v riippuvuutta asetusarvostaan V., Kuvaa oheinen malli. Tutki sen ohjattavuutta

sopivalla matriisilaskelmalla.

. : St 1
v) =[0i 1] w(@) | w(t)=[_1goJ-w(t)+[J-vref(t) 2.0p.

Laske a-kohdan mallin siirtofunktio sopivalla matriisilaskelmalla ja paattele tuloksesta
siirtofunktion navat. Oikean vastauksen on toki oltava sopusoinnussa a-kohdan oikean
lopputuloksen kanssal 2.0p.

212



