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Tentti 13.5.2008

Kaksiosainen tentti: osat A ja B (max 14 + 14 = 28 p)

Osa A Kirjallisuudeh:kflyttii.ei ,ole sfllli'ttua. 
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, ' ' ' ' ,Palau{takaar -osan jA:, vastaukset ennenkuin aloitatte osaan B
vastaamisen ja otatte kiriallisuuden esille.
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Jiirjestelmiin halutut transienttiominaisuudet voidaan maaritella
vaimennuskertoimen, asetbumisaj an (kokonaisvaimennus) j a nousuaj an
(ominaistaajuus) al'ulla. Selit2i kuvalla ja muutamalla selventiiv?illZi
sanalla miten diskreetinjiirjestelmiin juurien on sijaiffava zlasolla jotta
annetut kriteerit tjjytryaL

(4)

Mikii on laskostumisilmio ia miten se voidaan estiili ?
(3)

Selosta lyhyesti seuraavien'kuvankiisittelyyn ja -analyysiin liittyvien
menetelmien periaate, ka$otiianne j a -tavoite,

a) Houghin muunnos (Hough transform).
b) Gradienttisuodatus.
c) Histogramnnin tasoittaminen.

(3)

Kurssilla on tarkasteltu DC-moottorin kiiiimityksessti ja kolleltorissa
esiingvien vikojen ilmaisua analysoimalla moottorin ottamaa virtaa
signaalinkiisittelyn menetelmin. Selogta minkiilaisesta menetelm2istii on
kysymys ja minkiilaisia vikoja voidaan havaita.'Yksittaisia kaavoja ei
tarvitse muistaa vaan periaatteen voi kuvata sanallisesti.

(4)
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Osa B Kirjallisuuden kiiyttii on sallittu.

Halutaan diskreetti vaiheenjohtokompensaattori, joka approksimoi
seuraavaa j atkuva-aikaista siirtofunktiota:
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MAaritii ekvivalentti diskreetti siirtofunktio k?iyttiien nolla-napa-
kuvausta. Niiyfteenottov2ili on T:0.25 sec.

(3)

Kalman-suodatinta voidaan kayftaA myos jafestelmiin dynamiikan
parametrien estimointiin. Tarkastellaan lineaarista tilaesitys-mallia

x(t + t) = ,n(a)x(k)+ au(t)
y(k) = cx(rc)

jossa matriisi A riippuu parametrivektorista a, jonka oletetaan
muuttuvan suhteellisen hitaasti muuhun dynamiikkaan verrattuna.
Selosta, kuinka parametrivektori a voidaan ottaa mukaan tilan x
estimointiin ja kirjoita tawittavaL laajennetun Kalman-suodattimen
yhtaldt.

(4)

Hahmottele sumea piiiittely, jolla robotti annostelee oluen asiakkaalle
kapakassa. Vaikuttavia suureita ovat on-line alkometrin antama
pitoisuus, on-line psykometrin antama riitaherkkyys ja on-line
laaftametrin antama oksennustodenn2ikoisyys. Maarittele hyvin suppeat
mutta tarkoituksenmukaiset sumeat joukot ja muutamia siiiintcijii.
S elo sta edelleen selkeytykse n (defuzzific ation) periaate.

G)

Selosta taajuustasossa tehtZiviin kuvan suodatuksen ja spatiaalimaskia
kiiyttiien tehtliviin kuvan suodatuksen viilistZi suhdetta ja riippur.uutta?
Missa tilanteissa kxnattaa suodattaa taaiuustasossa ?

(3)
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