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22.3.2016 Laskin sallittu.

Mika Hyvonen

Tehtdva 1. Tee Simulink -malli (lohkot l&ytyvit sivulta 2) kuvaamaan proportionaaliventtiilin dynamiikkaa.
Mallin sisidnmenona on annettu -10..10V jinnitesignaali. Ulostulona mallista halutaan suhteellinen karan
asema -1..1. Lisiksi on annettu venttiilin aikavakio, venttiilin karan maksimi liikenopeus ja venttiilin
hystereesi. Selitd kdyttamasi Simulink —lohkojen parametrit. (6p.)

Tehtivi 2. Alla olevan kuvan hydraulijirjestelméssd venttiili 1V1 avataan ajanhetkelld ti ja suljetaan
ajanhetkelld t;. Selitd mitd tapahtuu ja miksi tilavuusvirroille Qi ja Q; seka tilavuuden paineelle p.
Hahmottele paperille tilavuusvirta- ja painekayrat ajan funktiona (tillavuusvirrat samaan kuvaan). Oleta ettd
venttiili on drettdman nopea, ettd jarjestelmd saavuttaa tasapainotilansa ennen ajanhetked t; ja etta
venttiili ja kuristus ovat ldpdisyltadn yhtd suuret. Jarjestelmissa ei ole ilmaa. (6p)
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Tehtivi 3. Alla olevassa hydraulijérjestelmissa on aluksi 10 MPa paine ja suuntaventtiili kiinni. Venttiili
avataan ajanhetkelld t1. Selitd mitd tapahtuu ja miksi tilavuusvirroille Q1 ja Q2 seké tilavuuksien paineille
pl ja p2. Hahmottele paperille tilavuusvirta- ja painekayrat ajan funktiona (kdytd samaa aika-akselin
skaalausta kaikille kuvaajille ja merkitse nollatasot). Jarjestelméssa ei ole ilmaa. (6p)

Tehtava 4: Selitd dynaamisen kitkamallin toimintaperiaate sekd sen hyvat ja huonot puolet. {6p)

Tehtiivi 5. Kirjoita tilavuuden tilayhtald ja nimea siind kayttamasi muuttujat yksikdineen. (6p)
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