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Vilikoe 1. 21.2.2019

o Merkitse kaikkiin vastauspapereihin kurssin nimi, oma nimi, koulutusohjelma, vuosikurssi ja
opiskelijanumero.

Kokeessa on nelji (4) tehtdivdd ja kaikkiin pitdd vastata.

Kokeessa ei saa kayttdid kaavakokoelman lisciksi mitddn kirjallisuutta. Funktiolaskin on sallittu.
Kaavakokoelma on palautettava, jos olet saanut sen tentin valvojalta.

Ratkaisuissa on esitettdva riittdvdsti vélivaiheita, jotta voidaan néhdd, miten olet ratkaisuun
pddtynylt.
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b. Negatiivisesti takaisinkytketyn jirjestelmén my®&téhaaran siirtofunktio on G,(s) = 1 ja
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2. Olkoon epistabiili prosessi G(s) = L] Kéytetddn negatiivista takaisinkytkentdd ja sast4jas
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K, ———, jossa viritysparametrit Kr ja 7; ovat positiivisia vakioita.

Minkéniminen sdit4j4 on kyseessd? Milld parametrien valinnoilla saadaan P-s@itdja? (2 p)
Onko prosessi stabiloitavissa ja jos on, milla viritysparametrien arvoilla timi onnistuu? 2p)
Onko prosessi stabiloitavissa pelkilld P-saatdjélld (edelleen siis negatiivinen
takaisinkytkentd)? Jos on, jaiiko lahtdsuureeseen pysyvi poikkeama, kun referenssin tulee
askelheriite? Vertaa b-kohdan tapaukseen. 2p)

3. Tarkastellaan prosessia
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Méiritd siirtofunktio. (2p)
Maiiritd prosessia kuvaava differentiaaliyhtls. (2p)
Tutki, onko systeemi stabiili ja jos on, miritd staattinen vahvistus askelheritteelle ohjauksesta
prosessin 1dht66n.
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4. Tutkitaan edelleen tehtivéin 2 mukaista epistabiilia prosessia. Joku keksii kompensoida

jérjestelmén alla olevan kuvan mukaisesti supistamalla epistabiilin termin suoraan pois
my®6tahaarassa. Kuvaan on merkitty tulosuureena referenssin lisédksi mahdollinen hiirigsignaali
D, joka summautuu ohjaukseen. Esitd lahtosuureen ¥(s) riippuvuus tulosuureista R(s) ja D(s).
Miten esitetty ratkaisu toimii? Johtop#itokset?
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