AS-74.2111 Analoginen s&até 4. Prosessia G, hallitaan jirjestelmiilld, joka koostuu lohkoista G, G3, G4 ja Gs. Lihtdsuureen Y
Tentti 12.1.2006 tahdotaan seuraavaan referenssin Yggr mielivaltaisia muutoksia mahdollisimman tarkasti.

o Merkitse kaikkiin vastauspapereihin kurssin nimi, oma nimi, osasto, vuosikurssi ja
opiskelijanumero.
o Tentissd on viisi (5) tehtdvddi ja kaikkiin tulee vastata.
o Tentissd ei saa kdyttéd mitcicn kirjallisuuita. Yo
o Kaavakokoelma on palautettava. G =
o Jokainen tehtivd tulee aloittaa uudelta sivulta.
1. Vastaa kysymyksiin lyhyesti. Miti tarkoittavat systeemitekniikassa
(i) BIBO-stabiilisuus? (1p) G, =
(i) suljettu jirjestelmi? : (1p)
(iii) vaimennuskerroin (damping coefficient)? (Ip) Kuvaile mikd on kunkin lohkon G, Gs, Gy ja Gs tehtivi jirjestelmissi, kun lohkojen
(iv) dominoiva napapari (dominant pair of poles)? (1p) siirtofunktiot ovat:
(v) Miten médritelldiin lineaarinen jérjestelmi? (Ip)
(vi) Miti yhteisti on jirjestelmiin karakteristisella yhtilolld ja stabiilisuudella? (1 p) G,(s) =_i_, G, (s) = 1 ,G(s)=7+0.ls, G,(s) = _9__9 2 (5= 2(3 +1 1s+35.2)_
25+1 0.1s +1 s s+10
2. a) Oletetaan, ettd maasta heitettyyn palloon (massa m) vaikuttavat painovoima ja pallon Laske kokonaissiirtofunktio Gror(s) = Y(s)/Yger(s) ja yksikkopengervaste (Yrgr muuttuu
nopeuteen verrannollinen ilmanvastus (verrannollisuuskerroin b). Johda pallon liikettd pengermiisesti). (6 p)
kuvaava tilaesitys. Valitse tiloiksi pallon vaakasuora paikka, vaakasuora nopeus,
pySTysotE paikia, i PYStysuoHa mopens: 3 p) 5. Alla olevassa taulukossa on kuusi mallia (A — F) ja kuusi yksikkoaskelvastetta (I — VI).
. . Yksikkoaskelfunktio on syotetty prosessiin ajanhetkelld ¢ = 0. Etsi mallit ja vasteet, jotka
b) Prosessin G malli on .. o . ) i i en non e
voisivat kuvata samaa jdrjestelmdd. Kaikille malleille ei vilttimitta 1oydy vastaavaa
askelvastetta. Perustele kullekin parille miksi malli ja askelvaste kuvaavat samaa jarjestelmi,
G(s) = Frtrs tai miksi mikdén askelvasteista ei liity johonkin malliin. (6 p)

Pole-Zero Map Step Response

Laske prosessin yksikkoaskelvaste aikatasossa. (3 p)
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3. Olkoon seuraavanlainen systeemi: < 3 / \ .
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a) Onko jirjestelmi saavutettava? Entis tarkkailtava? (2 p)
b) Milld K:n (K > 0) arvolla kokonaissysteemi on stabiili (4 p)
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