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I OSA

1. Seliti tyhyesti seuraavat termit.
Pulssinsiirtofunktio

CAN-viiyld

Epistabiili napa stirtofunktiossa
Nyquist-taajuus

Vortex-mittaus
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2. Vastaa vain joko a- tai b-kohtaan, riippuen suorittamastasi kurssista

a. (AS-84.1128) Mainitse kolme eri tapaa, joilla automaatiosta voi kertyd taloudellista
hy6tyd teollisunden tuotantoprosesseissa. Selosta kutakin kohtaa lyhyesti, mutta
perustellusti.

b. (AS-84.1132) Kirjoita vastauspaperiin demojen suoritusvuosi!
1. Mitkd ovat WorkPartner-robotin osajérjestelmit? (2p)
2. Misti korteista pullotusprosessin PLC-ohjain koostun? Zp)
3. Miten litkkuvan robotin (Rollo/Rolloottori) paikannus toimii? (1p)
Sp

3. Selosia sumeaan logiikkaan perustuvan ohjauksen periaate (lohkokaavio ja kunkin
osan toiminta lyhyesti)
4p

4, Mitd tarkoitetaan jérjestelmdn askelvasteella? Hahmottele jonkin mielivaltaisen
jarjestelmén askelvaste ja selitd sen avulla seuraavat suurcet. Miten suureet
vaikuttavat jarjestelmén toimintaan?

Nousuaika (rise time)

Ylitys (overshoot)

Asettumisaika (settling time)

Asentovirhe (steady state error)
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7.

Kuvassa niikyvin hydraulijérjestelmén epélineaalinen tilayhtils on
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missi p; on sisdintulopaine, p on paineakussa oleva paine, k; ja k» oval
kuristiventtiilien virtausvakioita, k& on paineakun jousen jousivakio,.4 on paineakun
poikkipinta-ala ja 8 on hydraulinesteen tiheys. Firjestelméin ulostulo on siitd poistuva
massavirta eli jarjestelmin mittausyhtils on
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Voidaan ajatella, ettd p on jirjestelmiin tilamuuttuja.

Linearisoi molemmat yhtilét ja muodosta jirjestelmin tilaesitys.
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