1. Tuumaelektrijaam 

Hingamisaparaat

Tiibrakett

2. I2C on kahesuunaline, SPI aga ühesuunaline (korraga saab andmeid saata ühes suunas); I2C puhul võib olla mitu masterit, SPI puhul aga ainult üks;

	SPI
	I2C

	Eraldatud suunad
	Kahesuunaline

	Üks master
	Võib olla rohkem kui üks master

	Nelja juhtmega
	Kahe juhtmega

	Neli võimalust (Modes 0-3)
	Frondid/faasid üheselt määratud

	Rohkem läbilaskevõimeline kui I2C
	

	
	


3. Häiringud jagunevad kaheks: 1) protsessimüra - otseselt juhtimisobjekti dünaamikat mõjutavad häiringud (seadme töö/protsess). Näiteks: pinge kõikumine vooluvõrgu, juhuslik koormuse muutus protsessis, hõõrdumine; 2) mõõtemüra - häiringud, mis mõjutavad süsteemi väljundeid (on seotud mõõtmistega). Näiteks mõõtemuunduri vead ja ka instrumendi enda viga.
4.

9. 
Neis süsteemides, kus on oluline andmeedastuskiirus, tuleks kasutada USB’d.

10. Signaali teisendamine diskreetseks – analoogsignaalis võetakse iga kindla ajavahemiku tagant signaali lugem ja talletatakse see arvväärtusena. Diskreetimissagedus peab Nyquist’i reegli kohaselt olema vähemalt 2 korda suurem kui kõige kõrgem analoogsignaali sageduskomponent.
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11. Manussüsteemide puhul on välja kujunenud 4-faasiline arendustsükkel:

esimene faas – iseseisev arvutisüsteem mikroprotsessoril, mis on vaadeldav kui tulevase toote prototüüp.

teine faas – lisatakse süsteemile kasutamise mugavuse tõstmiseks vajalikud funktsioonid, mille tulemuseks on esialgne tarkvara arhitektuur.

kolmas faas – töökindluse probleemide tekkimise tõttu projekteeritakse kogu tarkvara struktuur uuesti, kaasates professionaalseid programmeerijaid – töökindlus tõuseb.
neljas faas – lisatakse andmevahetusliides, tihti ka standardiseeritakse ja toimub tarkvara optimeerimine.
12. Piesoelektrimootor on elektrimootoritüüp, kus muudetakse piesoelektrilise materjali kuju kui rakendatakse elektrivälja. Alloleval joonisel on esimesl sammul kõik kristallid mitteaktiivsed. Teisel sammul pannakse parempoolne kristall aktiivseks ja nii on üks „sandwich“i pool lukus ja teine mitte. Kolmandana lülitatakse 
Regardless of locking type, piezoelectric motors — both linear and rotary — use the same mechanism to provide movement.

First, one group of locking crystals is activated — this gives one locked side and one unlocked side of the 'sandwich'.

Next, the motive crystal group is triggered and held — the expansion of this group moves the unlocked locking group along the motor path. This is the only stage where motor movement takes place.

Then the locking group triggered in stage one is released (in Normally Locking motors, the other is triggered). Then the motive group is released, retracting the 'trailing' locking group. Finally, both locking groups are returned to their default states.
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13. 0H...3FFF ; 0x...11111111111111; 0x...16383
14. Kosteaeg- aeg sündmuse tekkimisest kuni sellele reaktsiooniks valitud tegevuse täideviimiseni (tavaliselt arvuti, aga vahel ka operaatori poolt). Ranges reaalajas süsteemide korral tuleb ettenähtud kosteajast kindlasti kinni pidada. Rangete piiride puhul on rikkumisel pöördumatud tagajärjed.
15. Põhiprogramm „teeb oma tööd“, kui tuleb katkestus näiteks tarkvaraline katkestus, mis käseb protsessoril hakata täitma vastavaid käske. Seejärel tuleb aga katkestus, mis on kõrgema prioriteediga (näiteks riistvaraline katkestus), siis katkestatakse eelmine katkestus ja asutakse viimase käskusid täitma. Vaja on sobivat tarkvara, kus on prioriteedi määratud.
16. P kontrolleri puudused – staatiline süsteem (püsitalitlusviga); temperatuuri suhtes ebasobiv (ainult kui Tu/Tg <0,1); samuti ei sobu vooluhulga muutuse puhul
17. DSP (Digital Signal Processor) – digitaalne signaaliprotsessor. Arhitektuur optimiseeritud suurte andmemassiivide töötlemiseks. Harvardi arhitektuuri on veel laiendatud – andmete ruum jagatud mitmeks, paralleeltöö võimaldamiseks. DSP’d iseloomustab suur läbilaskevõime.
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18. a) ülekandefunktsioon – ideaalse väljundväärtuse sõltuvus tajutavast suurusest

      b) hüsterees – anduri välja deviatsioon määratud väärtusest, kui lähenetakse samale stimulatsiooniväärtusele teisest suunast.
      c) küllastus – sisendsignaali muutus ei põhjusta soovitud väljundsignaali

19. Automatiseeritud juhtimissüsteem koosneb:

juhitav protsess - tehnoloogiline tegevus nagu keevitamine, kuumutamine, tükitootmine jne.;

sisendseadmed - lülitid, kontaktid, andurid, seadurid jne.;
sisendmoodulid - signaalimuundurid, võimendid, eraldusplokid, filtrid, kaitseahelad jms;

regulaatorid, kontrollerid või juhtarvutid - pidevad või diskreetsed regulaatorid, mikroprotsessoritel kontrollerid, laiatarbe või tööstusarvutid;

juhtprogramm - protsessijuhtimise eeskiri;
väljundmoodulid - signaalimuundurid, võimendid, kaitseahelad jms;

inimese-masina-liides (IML) - juhtseadme ja protsessi jälgimiseks, juhtimiseks ja programmeerimiseks. IML koossneb üld- või eriotstarbelisest kuvarist ning juhitava protsessiga seotud tarkvarast.
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20. Selge hierarhiline juhtimisstiil. Tasandid:

- juhtimisalgoritmi realiseerimine,

- juhtimisalgoritmi isehäälestamine,

- olekutrajektoori planeerimine ja iseprogrammeerimine,

- juhtimisobjekti ja töökeskkonna isemodelleerimine,

- ümbruse tuvastamine (ümbrusetaju) ja mõistete iseõppimine

- ehisintellektiga objekti käitumise sihipärane iseorganiseerimine.
