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1. Selitd lyhyesti seuraavat kisitteet:
a) Dynaaminen jirjestelmi
b) Asetusarvosistod
¢) Jasenyysfunktio
d) Pl-kaavio
e) Takaisinkytkentd
f) Laskostumisilmié

6p

2. a) Mitd asioita eri anfureilla yleisesti halutaan mitata teollisuusautomaatiossa? Minkiilaisia erilaisia
antureita mittaukset kiyttivit?
b) Miti eri tapoja on vilittdd antureiden mittaustieto automaatiojérjestelmélle?

4p

3. Olet automaatioinsindri autotehtaalla ja tehtdvinisi on kehittdd PID-séfitimelli toimiva auton
vakionopeudensiidin. Kirjoita lyhyehko essee sifitimestisi ja sen suunnitteluprosessista. Voit kiiyttii
vastauksessa apuna seuraavia kysymyksié (mutta ei tarvitse rajoittua ndihin).

Miten suunnittelet séstimen? Miten virittiisit sddtimen? Miten PID-siiitimen eri parametrit vaikuttavat
vakionopeudensédtimen toimintaan? Mitd ongelmia saatat kohdata? Miten ottaisit ne huomioon
sédtimen suunnittelussa?

4p

4. Alla on annettu neljén eri jarjestelmén siirtofunktio. Piirrd néité jarjestelmid vastaavat napa-nolla
kuviot ja hahmottele niiden askelvasteet.
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5. a) Laplace-muunna ja ratkaise Y(s): dt p
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b) Muunna seuraava tilaesitys siirtofunktioksi: 2 3 0 6p
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7. Avoimen jirjestelmén siirtofunktio on 100(s+2) . Bode-diagrammi on viereisessé kuvassa.
S(S+1)(S+5)3

Migritd kuvan avulla jirjestelmiin vahvistus- ja vaihevarat. Miten ne selvitetéin? Onko takaisinkytketty

jérjestelmé Boden-diagrammin perusteella stabiili vai epéstabiili?
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