76330 Automaatiotekniikan perusteet
76331 Automaatio- ja saadtotekniikka

1. a) Miti tarkoitetaan open-loop -ohjauksella?

2. a) Sylinterimiisti sdiliGtd tiytetddn kuumalia ja kylmilld vedelld, joiden tilavuusvirtaukset
ovat ¢, ja q, (yksikossd m’ /s ). Johda siilion dynaaminen malli, josta kay ilmi
sekd tilavuuden etti pinnan kehittyminen. Esiti ko. malli myds lohkokaaviona mutta

3. Laske ao. systeemien siirtofunktiot ja esiti ne kahden polynomin osamdidrdnd ...
polynomit muodossa, jossa kunkin potenssin s* kerroin laskettu valmiiksi:

a)

b)

c)

4, a) Takaisinkytkenniin edut?

b) Suomenna: actuator

kayttimattd Laplace-muunnosta.

b) Eridin dynaamisen systeemin outputin y ja inputin % vilinen riippuvuus on

5:y+y=3-u

Johda systeemin siirtofunktio himiliisittiin perustellen vilivaiheesi huolellisesti.
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2 Autek

¢) Piirrd OK-talon modernin lammitysjirjestelmin lohkokaavio. Kuvaile instrumentointia
ja selosta siitojarjestelmén toimintaperiaate, selviti erityisesti eri siitdtapojen tyonjako.
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b) Eridn mittausanturin siirtofunktioon H(s)=1/(3-s+1).

Anturilla mitataan lineaarisesti kasvavaa signaalia y(#) =2-¢.

Laske mittausvirheen loppuarvo.

11012001
11012001

1p.

1p.

4 p.

3p.

3p.

3p.



