76450 Mallinnus ja simulointi Jukka Lieslehto

Tentti 16.05.2002

Ovatko tehtévissa 1 - 6 esitetyt viitteet tosia vai epétosia? Perustele vastauksesi lyhy&sti;
Tehtéviit arvostellaan seuraavasti (joten 4l4 arvaa, ellet tiedd):

Oikea vastaus | +1 Hyvi perustelu | +1
Ei vastausta 0 Ei perustelua 0
Viirs vastaus | —1 Huono perustelu | —1

Tehtéivissa 7 ja 8 tulee piirtaaSimulink-kaavio annetulle dynaa.miselle jérjestelmaiille.
Namai tehtivit arvostellaan pistein 0. .. 4.

1. Aikadiskreetills jarjestelmalls z(k + 1) = [z(k)]*> + 2z(k) + 1 ei ole yhtééin tasapainotilaa.

2. Mallin kertaluku on sen ulostulojen lukumaira.

3. Korrelaatioanalyysi antaa virheellisid tuloksia, jos data on keriitty suljetusta jérjestelmésta.
4. Yksi diff.yhtéloiden § + 92 + y = 0 ja ¥* + 9 + vy = 0 kuvaaman jirjestelmin tilaesitys on
T = T2
i’g = - — :ci
T3 = T4
&4 = —x,T3— T3

5. Identifiointiin kiytettidvin datajoukon kasvattaminen suurentaa varianssivirhetté.

6. Eulerin menetelm#s numeeriseen integrointiin kuvataan yhtalolld 1 = & + hf (tn, z5).
Se on siten eksplisiittinen yksiaskelmenetelmaé.

7. Piirrd Simulink-kaavio seuraavalle dynaamiselle jirjestelmaélle, jonka ulostulo on y.

-3%+2¢& = sin(4x)
y =3

8. Piirrd Simulink-kaavio tehtévissid 4 annetulle tilaesitykselle, kun ulostuloina halutaan tila-
muuttujat z; ja z3.

Paperin toisella puolella on joukko tirkeimpid Simulink-lohkoja.
Tentissé saa kiyttdd kirjaa Virkkunen: Sddtéteknitkan matematitkkaa.
Kayts tehtivissd 7 ja 8 nuoliviivoja (—) lohkojen vililla.
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