76450 Mallinnus ja simulointi Jukka Lieslehto
Tentti 29.01.2001

Tehtiviit 1-3 arvostellaan pistein —2...6. Miinuspisteité saa vastauksesta, joka ei liity

kysymykseen. Al siis arvaile, jos et tiedd! Tehtiivit 4 ja 5 arvostellaan pistein 0...6.

1. Muodosta tilaesitys seuraavalle differentiaaliyhtildryhmiille:
25 +v-vy=0
2y* +3V-y=0

2. Identifioinnin vaiheet ja niiden liittyminen toisiinsa. Vastauksen voi antaa esimerkiksi
lohkokaavion muodossa.

3. a) Miten eroavat toisistaan numeerisen integroinnin yksiaskel- ja moniaskelmenetelmit?
b) Miten eroavat toisistaan numeerisen integroinnin implisiittiset ja eksplisiittiset menetelmsit?

4. Piirri Simulink-kaavio tehtidviin 1 jirjestelmille. Ulostuloina halutaan v ja y.

5. Piirrii Simulink-kaavio seuraavalle differentiaaliyhtillle

2% +0.2% +4x® =sin(2t)
missé ¢ on aikamuuttuja. Ulostulona halutaan muuttuja x.

Huom! Tehtiviipaperin takana on erditi tirkeimpid Simulink-lohkoja.

Huom! Tentissi saa kiyttii kirjaa Virkkunen: " Sddtotekniikan matematiikkaa”™.
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