AS-84.1128 Automaatio- ja siitotekniikan perusteet (3 op)
AS-84.1132 Automaatio- ja siitotekniikka (5 op)

Tentti 20.1.2014

1. Selitd lyhyesti seuraavat kisitteet:
a) Linearisointi
b) Takaisinkytkentd
¢) Boden diagrammi
d) Asetusarvosditd
e¢) Laskostuminen

f) PI-kaavio
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2.
a) Mihin integrointitermid tarvitaan PID-séadtimessa?
b) Miké on windup-ilmit? Miten timé pitdd ottaa sddtimessd huomioon?
¢) Kuvaile PID-sédétimen viritys Ziegler-Nichols-askelvastemenetelmalla.
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3.
a) Mitka ovat binddrilogiikkaohjauksen edut ja haitat verrattuna jatkuva-arvoiseen ohjaukseen?

b) Miten sumea logiikka eroaa perinteisestéd logiikasta? Entd mihin jédsenyysfunktiota kdytetdén.
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4,
Annettuna on differentiaaliyhtdlé 3 y+2y+y=6u , alkuarvot ovat nollia.

. . Y(s) . R
a) Laske jérjestelméi kuvaava siirtofunktio G(s)= U(s) suoraan differentiaaliyhtdlosta.

b) Muodosta jdrjestelman tilaesitys suoraan differentiaaliyhtdlosta.

¢) Muuta b-kohdan tilaesitys siirtofunktioksi ja tarkista etté tulos on sama minké sait a-kohdassa.
Sp

VinkKki 4. tehtiviin:
X(t)=Ax(t)+Bu(t)

y(t)=Cx(t) Y(s)U(s)"=C(sI-A)"'B



5.
Alla on annettu neljén eri jérjestelmén siirtofunktio. Piirré niité jérjestelmié vastaavat napa-nolla
kuviot ja hahmottele piirtimélld niiden impulssivasteet.
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Y . .
a) Ratkaise kuvan jérjestelmin kokonaissiirtofunktio G(s)= U((i)) . Esitd vilivaiheet!
—— G1(s)
Us) + ? Y(s)
G3(s) >
B
_.) G2(s)
G4(s) |«
b) Olkoon a-kohdan jérjestelméssa :
1 s+2
G1(s):2’G2(S>:'S'»G3(S):E»G4(S)=4

Mihin a-kohdan jérjestelmén ulostulo asettuu kun sisééinmeno on yksikkdaskel? Kayta hyvaksi
loppuarvoteoreemaa.
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