tentti_sensors_final_both.nb |3

Kon —41.3140 Lopputentti 15.12.2014

Saat vapaasti kiyttii internet-yhteyttd, muista viitata normaalisti. Ainoa asia mitéi et voi tehdi, on kysyii toisclta henkilsltd netin vilitykselli,
esim. chatin, keskusteluryhmiin, siihkdpostin on kiellettyji. Muista ettii tenttirikkomuksista on siidetty ankarat rangaistukset. Palauta sihkopos-
titse, PDF sekii muut liihdetiedostot. osoittecseen kon-41.3140@aalto.fi, otsikolla “Tentti 161214 op_nro sukunimi, etunimi”, tarkista ctti
palautuksen liitteet ovat mukana. Muistathan tallentaa tydsi siidnnollisesti.

1. Inkermentaalinen enkooderi on liitetty akseliin jonka maksiminopeus on Wmax = 1200 kierrosta minuutissa (rpm). Mittausjérjestelmasi
pystyy mittaamaan maksimissaan 1000 niiytetti sekunnissa.
(a) Tarvitset tuloksen 1 rpm tarkkuudella 600 rpm:iin kohdalla jokaista puolta sekuntia kohden. Kuinka monta pulssia sinun pitéd pystyi
mittaamaan kierroksessa? (2p)
(b) Onko niiytteenottotaajuus riittivii?(1p)
(¢) Olisiko absoluuttisesta enkooderista hyotyi tiissi tapauksessa? Selitid miksi lyhyesti. (1p)

(d) Kuvaile miten tulos rppm/s puolen sekunnin viilein, miiritetdén microkontrollerissa . Voit kiiyttid kuvia ja pseudokoodia. (2p)

2. Alla on kuvattu jiirjestelmi, jossa on pystysuora johtoruuvi. Jiirjestelmi tulee optimoida niin etti vaunun kiihtyvyys ylospiin
maksimoidaan. Kitkaa ei tarvitse huomioida.

M., =25 N/m
m_ =70 kg
P =5mm

Joer =7.7 *10% kgm?

VAUNU

VAIHDE [ | MOOTORI

Vastaa scuraaviin kysymyksiin:

(a) Miki on optimi kiihtyvyys? (2p)

(b) Mii on optimin vilityssuhde? (2p)

(¢) Kuvaile omin sanoin miten jirjestelmi muuttuu jos siind kiytettéisiin vastapainotettua viikipy6riid kuten hississd. Onko timi
hyédyllisti? Miti hyvii ja huonoja puolia tilli on? (2p)

(d) Laske viikipyérijirjestelmin optimikiihtyvyys, jos viikipydran halkaisia on 50 mm. Oletetaan jirjestelmi muutoin samaksi. (2p)

3. Paperikoneen telan pintaa tutkitaan optisella anturilla, joka mittaa telan pinnan etilisyyttd anturista. Telan siiteisheitto on +0,5mm ja se
liikkuu funktiolla f(6) = 0.5 Sin[36] (mm) jossa theta on telan kulma. Harmillisesti, anturin kotelo virihtelee 0.2mm amplitudilla ja pi/2
vaihe-erolla 6 suhteen . Titi kompensoimaan koteloon on asennettu kiihtyvyysanturi. Mittakorttissa on 10-bittinen analogia-
digitaalimuunnin. Optinen anturi kykenee mittaamaan +3mm. Anturin virhe koko mitta-alueella on 1%.
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(a) Miki on optisen anturin resoluutio? (1p)

(b) Miki olisi riittéivii anturin mittaalue? (2p)

(¢) Piirrd kéiyriit sensorin liikkesti telan suhteen. (1p)

(d) Paljonko tulisi kiihtyvyysanturin tarkkuuden olla, jotta rummun pinnan heitto saataisiin +10 um tarkkuudella? (2p)

Kaavoja
Johteen suuntaisen voiman ja momentin suhde johtoruuvissa. My momentti, # voima, P nousu.
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