ASE-1220 Systeemitekniikan perusteet 1 3. viilikoe 10.5.2013

Kirjoita vastauksesi eri papereille P, seuraavasti: P, tehtiviit 1, 2, 3 ja 4, P, tehtéivi 5 ja P; tehtéivi 6.

Ei laskimia.
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1. Erdan pizzauunin sisdlampétilan 7' riippuvuutta 1ammitystehosta P ja huoneen lampé-
tilasta 7, kuvataan alla annetulla epélineaarisella mallilla (1), jonka kertoimet C , K, ja

K, ovat vakioita. Oletetaan, ettd myds 7, on vakio jonkin saatojarjestelman ansiosta.

Uunin Idmpétilan vakioasetusarvo olkoon T.

a) Johda ohjausfunktiolle P vakioarvo P, jolta T pysyisi saavuttamassaan asetus-
arvossa 7 . (1p.)

b) Lammitystehon ja uunin lampétilan ollessa riittdvan lahella mainittuja vakioarvojaan
lampédtilan poikkeamaa arvosta T voidaan approksimoida alla annetun lineaarisen mallin
(2) vasteen avulla, jos kertoimet @ ja b valitaan sopivasti. Valitse kertoimelle a sellainen
sopiva arvo opintojaksolla kaytetylld metodilla. Voit laskea sen hyvin lyhyesti iiman

johtojaf/todisteluita. Kerrointa b ei nyt siis tarvitse paatella. 2p.)
tehohavios lammén johtumisen takia tehohdvio lammaon sdteilyn takia
C-T=Pt) - K -(T0-T,) - K(T'0O-T) (1)
d — —_ —
E(T(l)—T)za-(T(f)—T)+b~(P(t)—P) (2)

2. Voima [ liikuttaa kappaletta suoralla radalla nopeudella v muuttaen siten kappaleen
sijaintia kuvaavaa paikkakoordinaattia p. Taman kuvaamiseksi on luotu oheinen vakio-

kertoiminen malli. Johda mallia vastaava matriisinotaatiota kayttdva standardimuotoinen
tilamalli ja esitd selvasti sen tilavektori ja neljd kerrointa, joista kukin on matriisi tai matriisiksi
miellettavissa oleva vektori tai skalaari.

m-v(t)=f)—-b-v(t) , p(t)=v() (DVD-aseman luku-kirjoitus -paan paikan malli?) 3p)

3. Johda Tehtévan 2 systeemille siirtofunktio voimasta f nopeuteen v. 2p.)

4. Selosta lohkokaavion, funktioiden kuvaajien ja sopivan algoritmikuvauksen kera kasitetta
digitaalinen (diskreettiaikainen) P-saatd. Selitd myds lyhyesti vastauksessasi mainitsemiasi
tietokonesaadon kasitteita, jos humanistimaisterin tai seuraavan fuksisaapumiseran ei voi
odottaa tuntevan niiden merkitysta. (4p.)
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5. a) Mika on PID-saatimen yhtald? Piirrd sen lohkokaavio. Mik& merkitys on PID-s&atimen
P-, I- ja D-osilla ? Mitka ovat niiden hyvét ja toisaalta huonot puolet? Hahmottele PID-
saatimen askelvastekuva, kun saadinta ei ole kytketty prosessiin ja selitd sen muoto. (4 p.)

b) Miten maaritelladn saatimen toimisuunta? Mitd merkitysta on sen valinnalla? (2p.)
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6. Systeemin tilaesitys on

X, =—x —3x, —2x, +u
X, =X,
X, = X,
Y =X

Kaytettavissa on summaus-, kerto- ja integrointilohkot.

u G\/'Lw}-v Y 8 By ol ) ol

o

Kuinka niiden avulla kuvataan simulaattorin rakenne graafisesti? 6p.)




