24501 MEKATRONIIKAN PERUSTEET

Tentti 15.12.1998

Kirjallisuuden kaytto kielletty.

1. Miti tarkoitetaan mekatronisen laitteen tuotekehitysmetodiikassa ns. SA-menetel-
mélld. Mihink4 osiin se jakaantuu ? 6p

2. Kuvassa 2.1 on esitetty kampi-luisti-mekanismi.

a) Lausu oheisen kuvan mukaisen kampi-luisti-mekanismin luistin sijainti X kulman
theta funktiona.

b) Kuinka saadaan selville luistin nopeus ja kiihtyvyys kulman theta funtiona?
6p
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Kuva 2.1. Kampi-luisti-mekanismi.

3. Luettele kaksitilaisia asema antureita, sekd kerro lyhyesti ndiden anturityyppien
toimintaperiaatteet. 6p

4. Mita tarkoittavat analogiasignaalin kisittelyssd seuraavat asiat ja miksi ne tehdédén:

a) vahvistaminen

b) eristiminen

¢) jénnitealueen muuttaminen
d) jénnite-taajuus modulaatio
e) suodatus

f) AD-muuntaminen



5. Ovatko seuraavat véittdimét mielestdsi oikein vai viirin? Vastaa kysymyksiin
laittamalla rasti ( x ) mielestdsi oikean vastauksen kohdalle. Oikeasta vastauksesta
saa +0,5 pistetts, vidrastd vastauksesta -0,5 pistettd, ei vastausta 0 pistetti.

6p

Viittdiméa Oikein Viirin

1. DC-moottorin vddntdmomentti pienenee likim#drin lineaarisesti
py6rimisnopeuden kasvaessa.

2. Askelmoottorilla paédstddn ns. mikroaskellukseen aktivoimalla
useampia moottorin k&dmityksié yhté aikaa.

3. Harjaton DC-servomoottori ei tarvitse lainkaan kommutointia,
koska siind ei ole kommutaattoria koskettavia hiiliharjoja.

4. Maasilmukan avulla mittalaite ja anturi saadaan eristettyd
toisistaan, miki vihentdd mittauksen hiirioita.

5. Venymadliuskamittauksessa puoli-siltakytkenndksi  sanotaan
tapausta, jossa Wheatstonen sillassa on 2 aktiivista (venyméliuskaa)
ja 2 passiivista vastusta.

6. Absoluutti pulssianturi menettdd asematietonsa sdhkokatkoksen
yhteydessé ja se on nollattava kun jinnite kytketdan uudelleen.

7. Magnetostriktiivisessa anturissa asematieto saadaan aaltojohti-
melle kiinnitetyn kestomagneetin kiertymén perusteella.

8. Jos digitaalisen mittalaitteen (AD-muunnin) mittausalue on 0 -
10 V, niin 12-bittisella AD-muuntimella saavutetaan erotustarkkuus
2, 44 mV.

9. Robertsin ja Tsebysevin sddnnon mukaan ratakédyrd voidaan
muodostaa kolmella erilaisella nivelnelikulmiolla.

5
10. Signaalin tehovahvistus lasketan yhtdlostd db = lOlog(}Q) . Jos

signaalin teho vahvistetaan 1 W:sta 100 W:iin niin se vastaa 20
desibelin vahvistusta.

11. Resolverin toiminta perustuu tulosignaalin ja ldhtdsignaalin
vilisen vaihe-eron mittaamisesta.

12. Askelmoottorilla saattaa esiinty4 sen kéytdssd alueita, jolloin se
ei 1dhde pyOrimédn.




