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76450 Mallinnus ja simulointi Jukka Lieslehto
Tentti 22.12.2000

Tehtivit 1-3 arvostellaan pistein -2...6. Miinuspisteitii saa vastauksesta, joka ei liity
kysymykseen. Al siis arvaile, jos et tiedi! Tehtivit 4 ja 5 arvostellaan pistein 0...6.
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1. Mitki ovat seuraavien jérjestelmien vakio-0

austa u = 4 vastaavat tasapainotilat?

a) 2x(t)+6x(t) =3u(r)
b) 2x(k +1)+6x(k) =3u(k)

(than vain varmuudén vuoksi: a-kohdassa on d&%ntlaall- ja b-kohdassa differenssiyhtiilo)
2. a) Miki on fysikaalisen mallinnuksen ja identifioinnin periaatteellinen ero?

b) Miksi ARX-mallin parametrien estimointi on helpompaa kuin ARMAX-mallin?
¢) Mihin kiyteti#in Akaiken informaatiokriteeriii (AIC) identifioinnissa?

3. Jérjestelmi koostuu kahdesta osajérjestelmisti, joiden tilaesitykset ovat:
xX=-x+u Z=z+vy
y= 2x+u w=2z7—-v
Osajirjestelmit on kytketty toisiinsa siten, ettd u =w ja v=1y.
Kytkennistd johtuen jérjestelmisin muodostuu algebrallinen luuppi.

a) Selvitd mistd aiheutuu algebrallinen luuppi.
b) Muodosta kokonaisjérjestelmiille tilaesitys, jossa algebrallinen luuppi on purettu.

4. Heilurin liikettd voidaan kuvata seuraavalla differentiaaliyhtilslli
%+0.03#4 + 47 sin(x) =0

Piirrd jérjestelmille Simulink-simulaattori, jonka ulostulo on heilahduskulma x.

5. Piirrd Simulink-simulaattori differentiaaliyhtaléryhmille

¥ —4%] +x,% =0
il +3%,+2x =0

Ulostuloina halutaan muuttujat x; ja x;.

Huom! Tehtivipaperin takana on eriitd tirkeimpii Simulink-lohkoja.
Huom! Tentissd saa kiytti# kirjaa Virkkunen: ”Sdiitotekniikan matematiikkaa”.
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