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Vastaa neljésti ensimmiisestd tehtiviistd kolmeen. Ndmi arvostellaan pistein ~2...6,
joten &4 lepertele turhia, jos et tiedi vastausta. Kaksi viimeisti tehtivii ovat pakollisia.
Nimi arvostellaan pistein 0...6.

1. Muodosta tllaes1tys seuraavalle dlfferentnaalxyhtﬁlbryhmalle
25 +vi—-vy=0
2y*+3i-y =0

2. Kuvaile lyhyesti syitd (vihje: kaksi), jotka aiheuttavat virhetti parametrisessa
identifioinnissa (esim. arx-malli).

3. Selviti menetelmi4, joiden avulla fysikaalisen mallinnuksen avulla saatavaa
mahdollisesti monimutkaista mallia voidaan yksinkertaistaa.

4. Kuvaile lyhyesti kolmea menetelmis, joita kiytetdn 1dent1ﬁommssa mittausdatan
kiisittelyyn ennen parametrien identifiointia.

5. Piirrd Simulink-simulaattori seuraavan differentiaaliyhtilon.
25 +3%° +sin(x) = u
kuvaamalle jirjestelmille (ulostulona halutaan x), kun ohjaus u on leikattu sinisignaali

-0.5, jos sint<-0.5
u(t) =4 sint, jos -0.5<sint<0.5
0.5, jos sint>0.5

6. Piirrd Simulink-simulaattori seuraavan differentiaaliyhtiloryhmiin kuvaamalle
jarjestelmille, kun ohjaus u on yksikkdaskel ja ulostulona halutaan x; ja x;.

v . 2
X +x,-2x% ~u=

3x, —x, -3x,x, =0
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HUOM!

o Liitteend erditd tirkeimpid Simulink-lohkoja.

¢ Tentissd saa kiiyttd4i kirjaa Virkkunen: Siit6tekniikan matematiikkaa.
o Kiyti tehtiivissd 5 ja 6 nuoliviivoja,. ————»



