24501 MEKATRONIIKAN PERUSTEET
Introduction to Mechatronics

Tenti 20.3.2000

Kirjallisuuden kiytts kielletty.

. Johda kuvan 1.1 nivelnelikulmiolle kompleksitasoesitystid kiivttien yhtdldrvhmai,
Josta voidaan ratkaista nivelnelikulmion kiertokangen ( # ) kulmanopeuden

lauseke ( 6* } ensidkammen kulmanopeuden ( .;fJ ) funktiona. Hluom! Yhtiloryhmas
€1 tarvitse ratkaista. Kulmat mitataan vastapdivi4n positiviscen suuntaan.
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Kuva 1.1. Nivelnelikulmio esitettyni kompleksitasossa.

2. Absoluutti -pulssianturin  pulssikiekko, joka ilmaisee anturin aseman, voldaan

koodata esim. luonnﬂlhsella bindérikodilla tai Gray-koodilla. Miki on niiden
koodien ero? op

L

Luettele kaksitilaisia asema antureita, seki kerro lyhyest: nédiden anturityyppien
to1mintaperiaatteet. op

4. a) Luettele mitd ohjelmointitapoja  kéytetdsn ohjelmoitavien lmgiilﬂmjen
ohjelmoinnissa. 3p
b) Ohjelmoitavassa logiikassa toiminta perustun jatkuvaan ohjelmakiertoon. Mitkg
kaksi vaihetta timé ohjelmakierto sisaltiz? Ip



