IHA-2600 Hydraulijiirjestelmien mallinnus ja simulointi. Tentti 16.5.2007.
Matti Linjama

Tehtiivi 1:
(a) Miti tarkoittaa empiirinen mallinnustapa? Mitké ovat sen hyvit ja huonot
puolet (3p)
(b) Mihin eri tarkoituksiin tietokonesimulointia voi kayttd4? (3p)

Tehtivi 2:

(a) Allaolevan kuvan hydraulijarjestelméssé venttiili 1V1 avataan ajanhetkell #;.
Selitd mit4 tapahtuu ja miksi tilavuusvirralle Q seka tilavuuksien paineille p;
ja p,. Tilavuuksien alkupaineet ovat p; = 10 MPa, p, = 0 MPa. Hahmottele
paperille tilavuusvirta- ja painekdyrit ajan funktiona (paineet samaan kuvaan).
Oleta ettd venttiili on ddrettdmén nopea. Jarjestelméssi ei ole ilmaa. (4p)

(b) Piirr4 jéarjestelmén Simulink lohkokaavio kdyttden tilavuus- ja venttiililohkoja.
Merkitse lohkojen inputit ja outputit kayttden kuvan merkintsja. (2p)
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Tehtiivi 3: Mitkd ovat 4/3 suuntaventtiilin simulointimallin inputit ja outputit?
Minkélaisia vaiheita ja muunnoksia tarvitaan, kun inputeista lasketaan outputit? (6p)

Tehtivi 4: Vastaa seuraaviin kysymyksiin:
a) Kuristus ldpdisee 7 /min 1 MPa paine-erolla. Mill paine-erolla sama kuristus
lapdisee 14 1/min? (2p)
b) Misti hydraulimoottorin momenttihdviét johtuvat? Kuinka paine vaikuttaa
momenttihdvidihin? (2p)
c) Missi tilanteissa hydraulisylinterin kammion paine ei muutu? (2p)

Tehtivi 5: Selitd "tanh” kitkamallin toimintaperiaate seké sen hyvit ja huonot puolet.
(6p)



