TTY 76450 Mallinnus ja simulointi ‘ Pertti Makild
Tentti 14.5.2003

Tentissa saa kiyttad kirjaa: Virkkunen: Sddtdtekniikan matematiikkaa.

Ovatko tehtavien 1-6 viitteet tosia vai epatosia? Perustele vastauksesi lyhyesti. Tehtdvat arvostel-
laan seuraavasti (joten &l arvaa, ellet tiedd):

Oikea vastaus +1 Hyva perustelu +1
Ei vastausta 0 Ei perustelua 0
Vaira vastaus —1 Huono perustelu —1

Tehtavissa 7 ja 8 tulee piirtaa Simulink-kaavio annetulle dynaamiselle jirjestelmélle. Nama tehtavit
arvostellaan pistein 0. ..4.

KDifferentianiyhté.léllé. P = aP — sP? on tarkalleen yksi tasapainotila (a ja s # 0 ovat reaali-
vakioita). \/

X Aikadiskreetilld jarjestelmalld y(k+1) = 0.2y(k)* on tarkalleen kolme reaaliarvoista tasapain-
otilaa. \/

. Tehtavan 1 differentiaaliyhtalén (DY:n) Eulerin menetelmén mukainen kaava DY:n numeeriseksi
ratkaisemiseksi on

Poy1 = (1+at)P, — sAtP2, n=0,1,...,

jossa P, = P(to + nAt), P = P(tp) on muuttujan P alkuarvo hetkelld t = t9 ja At > 0 on
Eulerin menetelmén integrointiaskeleen pituus.

4. Tehtavissd 3 populaatiomuuttuja P, — oo kun n — o0, jos Pp = 1, a = 0.01, s = 1 ja
At =0.1.

¥ Newtonin liikelaki differentiaaliyhtalond ms$ = F(v,t) kuvaa massan m > 0 liiketta suoralla.
Massaan vaikuttava voima on F'(v,t). Liikelain yksi tilaesitys on

T = I

. 1
Ty = EF(fBz,t).

B¢ Yksi differentiaaliyhtalén 3 — (sin2¢)g3 — (cost)u(t) = 0 tilaesitys on
:'L:l = X2

Ty = (sin2t)z3 + (cost)u(t)

“p< Piirra Simulink-kaavio tehtavan (1) epéalineaariselle dynaamiselle jarjestelmalle, kun @ = 0.01
ja s = 0.2 ja ulostulo on P.

X Piirrd Simulink-kaavio tehtévéssa. (5) mainitulle Newtonin liikelain differentiaaliyhtélolle kun
ulostulona halutaan muuttuja s ja m = 10 sekd F(v,t) = —2|v|.

Tenttitehtavien liitteend on joukko tarkeimpid Simulink-lohkoja.
Kayta tehtavissd 7 ja 8 nuoliviivoja (—) lohkojen valilla.
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