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AS-84.2161 Automaation signaalinkiisittelymenetelmiit

Tentti 12.5.2009

Kaksiosainen tentti: osat A ja B (max 14 + 1 4 : 28 p)

Osa A Kirjallisuuden kiiyttii ei ole sallittua.

Palauttakaa osan A vastaukset ennen kuin aloitatte osaan B
vastaamisen ja otatte kirjallisuuden esille.

AI

A2

Mikii on laskostumisilmid ia rniten se voidaan estzi2i?
(3)

Kurssilla tarkasteltiin esirnerkkinui Kahnan-suodattimen soveltamisesta
robotin navigointiin tarkoitettua inertia-anturointiin perustuvaa
jiirjestelmiiZi, jossa kiiytettiin halpaa ei-mekaanista gyroa ja
kiihtyvyysantureita. Kalman-suodatinta kZiytettiin parantamaan
antureissa esiintyviZi virheit2i. Kuinka tzirnzi tapahtuu? Selosta
pii2iperiaate sanal li sesti. Voit k2iytt2i2i myo s kaavoj a.

(4)

Selosta lyhyesti seuraavien kuvankzisittelyyn ja -analyysiin liittyvien
menetelmien periaate, kayttotilanne j a -tavoite.
a) Houghin muunnos (Hough transfbrm).
b) Optinen virtaus (Optical flow).
c) Kuvan tasoittaminen.

(3)

Kurssilla tarkasteltiin vikojen havainnointiin kiiytettyjti menetelmiii.
Menetelmiit jaettiin kolmeen eri ryhrneiiin. Mita niimii
menetelmiiryhmiit ovat? Selosta kunkin ryhrnzin osalta k2iytettyjen
menetelmien perusajatus ja kuvaa l1'h.vesti esimerkki. jolla kyseistii
menetelmiiii havainnollistettiin. 

(4.)

A3

A4
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AS-84.2f 61 Automaation signaalinklsittelymenetelmiit

Tentti 12.5.2009

Kaksiosainen tentt i :  osat A ja B (max 14 + 14:28 p,t

Osa B Kirjallisuuden kliyttii on sallittu.

Halutaan diskreetti vaiheenjohtokompensaattori, joka approksimoi
seuraavaa j atkuva-aikaista siirtofunkti ota :
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Maarita ekvivalentti diskreetti siirtotunktio kiiyttiien nolla-napa-
kuvausta. Nliytteenottoviili on T:0.25 sec.

(3)

Kalman-suodatinta voidaan kayttAa rnyos jiirjestehntin dynamiikan
parametrien estimointiin. Tarkastellaan lineaarista tilaesitys-mallia

BI

82

Jx(t< + t)= n(a)x(t<)+

lv(t )= cx(k)
Bu(k)

B3

missii matriisi A riippuu parametrivel<torista il. jonka oletetaan
muuttuvan suhteellisen hitaasti muuhun dynamiikkaan verrattuna.
Selosta, kuinka parametrivektori a voidaan ottaa mukaan tilan x
estimointiin ja kirjoita tarvittavat laa.jennetun Kalman-suodattimen
yhtalot.

(4\

Hahmottele slunea piiZittely. jolla siiridetiiiin autonornisesti liikkuvan
robottitaksin liikenopeutta. Vaikr.rttavia suureita o\,'at matkustajan
m2iiirittelemii kiire. tutkan antama liihirnnuin esteen (esim. ihminen tai
auto) etiiisyys seka kitkarnittarin mittaama tien lir-rkkaus. Maarittele
hyvin sllppeat mutta tarkoituksenmukaiset sumeat jor-rkot ja muutamia
sliintoj [. Selosta edelleen selkeytyksen (defirzzifi cation) periaate.

(4)

Selosta taajuustasossa tehtiiviin krn,iln sr-rodatulisen ja spatiaalimaskia
kiiyttiien tehtiivZin kuvan suodatuksen viilistii suhdetta ja riippuvuutta?
Missa tilanteissa kannattaa suodattaa taaiuustasossa ?

(3)
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