ASE-1130 Automaatio A-testi
ASE-1250 Jarjestelmien ohjaus 13.06.2014
ASE-1251 Jarjestelmien ohjaus Terho Jussila

Ei laskimia, PC-tietokoneita, kannykoita. Tableteista sallittuja ovat Burana ja Disperin. Ei
omia dokumentteja. Saat lainaksi kaavaston. Palauta se ilman lisdmerkintoja.
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Ténaan klo 22.00 jalkapallon MM-kisoissa kohtaavat vuoden 2010 MM-kisojen finalistit
Espanja ja Hollanti. Vuonna 2010 Hollannin Nigel de Jong demonstroi Espanjan

httg://vle.ﬁ/urheilu/klassikkomatsi kungfu-potkulla vastustaja kanveesiin ja peli iatkuu/7268093?ref=Ieiki-urheilu

teemit ja koko systeemiin ulkopain vaikuttavat inputfunktiot seks sovelluskohtaisin sa-
noin etta yleiskayttéisin termein (kasittein). Ole huolellinen kaikissa yksityiskohdissa.
Lammitysmuotoon ej tarvitse eika pidakaan ottaa kantaa. 3.0p.

Luettele neljg keskeists asiaal/ilmiéta, jotka voivat muuttaa saatépiirin komponentin ja
siten myés koko saatopiirin dynaamisia jaltai staattisia ominaisuuksia. 1.0p.

massavirtaus varastosta A kuljettimelle olkoon ajan funktio q,,- Partikkeleiden massa-
virtaus kuljettimen toisesta paasta varastoon B olkoon ajan funktio ¢, . Kuljettimen
moottoreiden hyvan ohjausstrategian ansiosta kuljettimen nopeus v(f) on onnistutty
kutakuinkin reguloimaan vakioarvoon v . Johda massavirtaukselle g, matemaattinen
malli ja ilmaise sen vasteen naytearvo muodossa g At = - 2.0p.

DC-moottorin akseli Pyorii nettovasntémomentin ansiosta kulmanopeudella o Se
yksik6ssé rad on mallinnettu oheisella vakiokertoimisella differentiaaliyhtalslla. Piirrs
mallille alkeislohkokaavio. Ei, &la kayta derivoilohkoal 2.0p.

Jo(t)+bo(r) = n(t)

1/2




3a. Tehtavan 2b moottorin akselin kiertymis/k&antymiskulma yksikéssa rad olkoon 4 . Sen
riippuvuutta nettovaantémomentista halutaan tutkia. Fysiikan opettajan mukaan

o = @ . Maarittele tilavektori x ja esité/esittele sille muotoa

x=Ax+Bu

oleva matriisikertoiminen tiladifferentiaaliyhtslé, missad w=n. Kirjoita vastaukseesi
selvasti objektien x, 4 ja B sisallot. 2.5p.

3b. Auton vakionopeuden sazdsén suunnittelussa on hyédynnetty nopeuden v oheista epa-
lineaarista mallia ja oheista lineaarista differentiaaliyhtalémallirakennetta. Mallissa z on

hyédyllinen ohjausfunktio, ja @ kuvaa tien kaltevuutta: Vakiot ¥ U Ja 0 ovat saman
tasapainotoimintapisteen arvoja. Laske lineaarisen mallin kertoimelle ¢ arvo nyt tentit-

tavalla menetelmalla. Huomaa, ettd 9 ei valttdmatta ole nolla. 1.5p.

V() =m o, u(t) T (e, v(t))—( gC, sign(v(£)) +0.5 m"! PC, AV (1) +g sin(6(r)) )

%(v(z)—m:a VO =V)+b (u(t)-u)+c (6(H)-0 )
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4a. Etukompensaattori ohjaa ulkona oleva uima-altaan taytté4 niin, etts altaan vesitilavuu-
den v riippuvuutta asetusarvostaan v,., kuvaa oheinen malli. Tutki sen ohjattavuutta

sopivalla matriisilaskelmalla.
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4b. Laske a-kohdan mallin siirtofunktio sopivalla matriisilaskelmalla ja paattele tuloksesta
siirtofunktion navat. Oikean vastauksen on toki oltava sopusoinnussa a-kohdan oikean
lopputuloksen kanssal 2p.
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4a. Mika on / mihin tarkoitukseen sopii metsoDNA? 2p.
4b. Milla / kuinka tislauskolonnin huipun lampétilaa saadetaan? 1p.

4c. Mita lyhenne LC tarkoittaa tislauskolonnilla? 1p.
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