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Poviimnéme si jedté, Ze stfedni hodnota
napéti na vystupu integratoru se pfizvétdova-
ni napéti Uy od nuly do 2 V posouvéd od
kladnych do zadpornych velikosti. Divod je
.zfejmy — nabéina hraha od okamziku pfe-
kro¢eni nulové drovné kon¢i po uplynuti
jednoho hodinového impulsu.

Dostavame se nyni k obr. 4, s jehoZ
pomoci si jiz miZeme popsat zjednodusené
obvodové uspoiddani prevodniku tohoto .
typu. Obrdzek sim ukazuje jeho ‘hlavni
prednost, kterd spocivd v extrémni jednodu-

chosti- Aktivnim prvkem integratoru je ope-
racni zesilovaé. Diky jeho velkému zesileni
a zpétnovazebni siti je bod A udrovdn na
prakticky nulovém potencidlu. Vstupni od-
por pievodniku je tedy uréen odporem R;.

~ Zrejmé unikatni je feSeni komparatoru.
Tento obvod musi mit dvé prahové dGrovné
a tedy urcitou hysterezi, které se v klaSIckych
konstrukcich dosahuje kladnou zp&tnou vaz-
bou, coz Casto pfindSi rdzné problémy. -
Zvladtnosti systému charge balancing je
moZnost pouZit na tomto misté jednoduchy
operaéni zesilovac bez zpétné vazby. Hyste-
reze se dosahuje ‘¢islicovym zpisobem, coZ
¢asteéné vyplyva jiz z pfedchoziho popisu.
Prahovi droven Komparétoru se potom voli
shodné pro kladny i zdporny smysl napéti
vystupu integrétoru — jedinou moZnosti z hle-
diska symetrie je Groven 0 V.

Cislicovy. blok se sklada z klopného obvo-
du J-K, invertoru, hradla a dvou diod.
Ptedpokiddejme, Ze vystup Q klopného ob-

. vodu ma uroven log. 0, Q =log. 1. Pfi
Q = log. 0 je hradlo pasivni, na {itac nepfi-
chézeji zadné impulsy. Protoze Q = log. 1,
tece pies D, proud /.. Tim je vak uzaviena
dioda D, takze do bodu A (obr. 4) referenéni”
proud netece. Pfedpoklidejme, Ze se vystup-

_ni signdl integrdtoru zmens$i do zdpornych
hodnot. Jakmile napéti ptekro¢i prahovou
uroven (tedy 0V), objevi se na vystupu
kompardtoru skokem signdl kladné polarity,
¢imZ ma vstup J drovenn log. 1 a vstup
K iiroven log. 0. Nésledujici hodinovy impuls
pteklopi obvod J-K, ¢imZ dochdzi k aktiviza-
ci hradla a prichodu hodinovych impulst do
¢itace. Soucasné nyni tede ptes D, (D: je
-uzaviena) referenéni proud z integritoru.
Doséahne-li vystupni signal integratoru znovu
0 V (prahové hodnoty), tentokrat pfi pte-
chodu do kladnych drovni, pfechazi vystup
komparatoru znovu do zapornych hodnot,
coz funkéné odpovida stavim J = log. 0,

= log. 1. S dal§im hodinovym impulsem'
piechdzi Q na droven log. 0, Q na log. 1.
Hradlo je znovu pasivni a referenéni proud je
od integrdtoru odpojen. Casovy interval mezi
skokem napéti na vystupu komparatoru a ho-
dinovym impulsem, pusobicim preklopeni
obvodu J-K, je lislicové ziskana hystereze
systému. Vzhledem k volnobéznosti ¢&islico-
vého bloku je moZno stanovit maximalni
moznou pfesnost (rozliSovaci schopnost)
prevodniku %1 digit.

. Ve srovnani s nejroziifenéjSim sysfémem
prevodniku A/C ~systém dvoji integrace ~ je

mozno vidét pfednost popsaného feseni pie-
deviim v jednoduchosti a primérnych poza-
davcich na tolerance soucasti, nedostatkem

je obtiZnéjii potlateni ruiivého napétisifové-
ho kmito¢tu a jeho harmonickych (vyssi
pozadavky na vstupni filtry).

Fa Keithley ovéfovala funkéni vlastnosti
svého pfevodniku déle neZ dva roky v.multi;
metru Modell 167 s vystupem na tiskarnu,
V soutasné dobé nabizi novy multimetr
(Modell 168) pro méfeni odpori, ss a st
napéti a proudd, ktery je vybaven automatic-

‘kou volbou rozsahu. -
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MM 436'

Ing. M. Arendéas

V RK 5/1975 bylo uvefejnéno zapojeni a popis &innosti nového integrovaného obvodu
TESLA, MAA436. V tomto élinku jsou pfehledné uvedeny aplikace tohoto obvodu

v regulaénich a jinych zafizenich.

Obvod MAAA436 se hodi.pro kaidou
tyristorovou ¢&i triakovou regulaci, tedy k fi-
zeni proudu do topnych téles, k fizeni rych-
losti otdc¢eni motori — oviem pouze téch,
jéjichZ rychlost je imérnd napdjecimu napé-
ti, k fizeni svafeciho proudu svdfecek, jak
stfidavych, tak stejnosmérnych, k fizeni
proudu nabije¢ek akumulétord atd. Uvedené
piiklady pouziti maji byt typxckyml pnklady
a voditkem k hledani daldich moZnosti.

Na obr. la je obvod k fizeni teploty
zménou rychlosti ota¢eni motoru ventildtoru.
Piedpokladd se, ze ventildtor slouZi pouze

k chlazeni. Odporem R, se nastavi rychlost -

oticeni motoru vzhledem k teploté, které
chceme doséhnout (stupnice pod ovlddacim
knoflikem R, miZe byt popf. ocejchovina ve
°C). Termistot R, ma odpor asi 5 kQ pfi
sledované teploté. ZvySuje-li se 'v daném
prostiedi teplota, zvétsuje se rychlost otéceni
— stejnosmérné Fidici napéti na vstupu 12

integrovaného obvodu MA A436 se zvétiuje, .
- fazovy fidici dhel |mpulsu na vystupu 3se

zmensuje, triak se vice otevird (na vétsi ¢dst
pulperiody stfidavého sifového napéti), mo-
-torem ventildtoru tece vét§i proud a jeho

" rychlost otddeni se zvétsuje. Dusledkem vétsi

rychlosti oticeni motoru je v€t3i mnoZstvi
vhinéného chladného vzduchu v mistnosti,
tim se teplota v mistnosti sniZi a motor ven-
tilatoru se zaéne to¢it pomaleji. V provedeni
podle obr. 1b je zpetnovazebm smycka za-
pojena s ,,obrdcenou logikou®: vhéni-li ven-
tilitor do mistnosti horky vzduch je nutné,
aby se rychlost ota¢eni motoru: vennlatoru
pit zvySeni teploty v mistnosti naopak zmen-
Sovala. PHi zvySovéni teploty se napéti na
vstupu 12 integrovancho obvodu zmensu-
je — déli¢ sloZeny z termistoru s odporem
5 kQ (R;) a odporu R, je zapojen obrdce-
né. To ma za nasledek, Ze se nab&zna hra-
na spoustéciho impulsu 3 v1ce/posouva vi-
& poddtku, tedy nulovému napéti stiidavé-
ho regulovaného proudu. Triak se privre,

" matorem ventildtoru te¢e mensi proud a ven-
- tilator se toéi pomaleji. V obou dfive popsa- *

nych piipadech Ize rychlost motoru regulovat
od nuly do- maxima. Omezovaci obvod na
obr. 1c zamezuje, aby se rychlost motoru
zmensila na nulu, takZze kombinujeme-li za-
pojeni na obr. lc s nékterym pfedeslym
zapojenim (obr. 1b nebo 1a), pfejimi od
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Obr. 1. Rizeni teploty zménou rychlosti
otdceni motoru ventildtoru
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Obr. 2. Obvod zajis-

tujici rozbéh motoru °
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‘Obr. 4. Zapojeni Fidiciho obvodu s rozdilo- | rozallovy mm;,d,a Zen
vym zesilovacem na vstupu

Obr. 3. Zapojeni Fidiciho obvodu s rozdilovym zesilovacem na vstupu
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Obr. 5. Rizeni stejnosmérného derivacniho
motoru triakem

-, ur¢ité drovné regulace funkci reguldtoru

vnéjsi pfidany tranzistor, ktery nabljl kon-
denzdtor C; na jistou minimalni Groved
napéti, kterou lze nastavit potenciometrem
Rq. Této Grovni pak odpovida jisty minimalni
" proud motorem a jemu pak uréita minimdlni
¢; rychlost otaéeni.

U nékterych regulaci, zejména tehdy, ma-
li motor na htideli velkou setrva¢nou hmotu,
je’ pozadovén »mekky" rozbéh po zapnuti.
V okamziku zapnuti ]sou kondenzatory (obr
2) Cia G bez napétf a tranzistor T je
uzavien, nebot nema na bdzi Zadné napetl
Uhel otevient triaku j je nulovy. S postupnym
nabijenim kondenzatori se zadina tranzistor
T otevirat ‘a ss napéti na vstupu 12 se
zvétduje, takZe se fazové posouvaji impuisy
na vstupu 3 a proud motorem se postupné
zvétiuje. Proud sc ustdli tehdy, otevie-li se
tranzistor T aZ do saturace. Pak se na vstupu
12 integrovaného obvodu MAA436 uplat-
fuje pouze regulacni napéti z délice (ddno
nastavenim potenciometru 15 k<2). Podobnou
regulaci lze uplatnit i v zapojeni s tzv..
uzavienou smyckou. Doba rozbéhu je zdvisla
pfevainé na Casové konstanté dané odpory
. Ry, Ry, R, a kondenzdtoru C,. Kondenzator
G, se uplatiiuje jiz.méné,

Stabilizace rychlosti oti¢eni motoru je
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> provedeni a

nutnd zpravidla tehdy, ma-li se zajistit pravi-
delny chod motoru pfi proménném zatiZeni
na hfideli. Uzaviena zpétnovazebni smyc¢ka
zdénlivé zvétsuje kroutici moment na hiideli
motoru, zejména pii zmenSeni rychlosti ota-
éeni. K zajisténi uzaviené zpétnovazebni
smycky je nutné prevést skutecnou rychlost
otdCeni motoru na tzv. chybové napéti, které
se zavadi do regula¢niho ¢lenu, kterym je
v nalem piipadé integrovany obvod
MAA436. NejpouZivanéj§im prvkem, k zis-
kédni chybového napéti je tachogenerator,
coZ je dynamo, obvykle cejchované, které
dévd ss napéti pfi otaceni na hiideli. Umisti-
me jej s-motorem na spole¢ny htidel. Byva
obvyklé, Ze tachogenerator je mnohdy az na
hfideli, na jehoz rychlosti otaceni nejvice
zilezi, tedy od motoru az za prevodem
a spojkou. Teorencky je moZné pouit k zis-
kéni chybového napétii kotou¢, ktery zakry-
va pfi otaceni fotonku. Ziskané impulsy maji
pak kmitocet imérny.rychlosti otéceni moto-
ru. V kmitoétovém detektoru prememme

tyto impulsy na steJnosmerne napéti. Tohoto

zpusobu se viak uzivd zfidka.

Na obr. 3 jsou dva zpusoby pfipojeni
tachogenerdtoru. V pfipadé a se fidi proud
do motoru,zménou ss napéti na vystupu
tachogeneratoru. Potenciometr R, slouZi
k nastaveni rychlosti gtdgeni motoru. Zvétsi-
-lise rychlost motoru, j€ na vystupu tachogc-
nerdtoru vétsi ss ‘napéti, které otevie vice
tranzistor 7, to ma za nasledek, e se zmensi
napéti na vstupu /0, ¢imZ se fizové posunou
Fidici impulsy, omezi se proud do motoru
a zmendi se rychlost ota¢eni motoru. PF¥i
rozbéhu se naopak dostivd na vstup 12
integrovaného obvodu takové stejnosmérné
napéti (pfes R;), které by mélo stalit na
vystupu k pinému otevieni triaku a plnému
proudu do motoru. Kondenzitory C, a C;
zjidtuji stabilitu soustavy vici kmitani.

Pfi provedeni podle obr. 3b je pouzit
kmitoctové citlivy tachogenerdtor. Zméné
rychlosti otdCeni neodpovidd zména ss napé-
ti, ale zména kmitoctu. Pfi kazdé zméné
napéti z tachogenerdtoru se nabiji a vybiji
kondenzdtor C; pfes tranzistory T, a T».
Nabitim C; se nabije i kondenzator G, ktery

se pomalu vybiji pfes odpory R. a R;. Stfedni
napéti na G je po filtraci ¢leny R, a G
stejnosmérnym  Fidicim - signalem pro
MAAA436. Z vystupu 14 se odebird napéti
k napa]em obou tranzistort 7, a T>.

Mnohdy je drovei fidiciho napéti tak
mald, ze k fizeni integrovaného obvodu
MAA436 nestaci. Tehdy je nutné pfipojit na
vstup 12 jesté daldi zesilovaé, nejlépe rozdi-
lovy, jenz je zjednodusené naznacen na obr.
4.Jeho dvatranzistory lze napéjet z vystupu /
mtegrovaneho obvodu. Bdzi tranzistory T»
pak pouzijeme pro vstup fidiciho signalu.

Pfi fizeni stejnosmérného deriva¢niho
motoru musime jeSté tizené napéti usmérnit,
nez jim miZeme napdjet kotvu motoru. *
Stejnosmérné napéti pro buzeni se obvykle
usmériiuje zvlast (Ds az Dy na obr. 5).

U viech popsanych zapojeni jsme pfedpo-
klddali, ze jako fidici ¢len je pouzit triak.
Triak Ize nahradit dvéma antiparalelné zapo-
jenymi tyristory. Kazdy z nich reaguje pak
vidy jednu pulperiodu, Aby i na Fidici
elektrodé druhého tyristoru byl kladny, fazo-
vé se posouvajici impuls, musime do zapojeni
pidat jesté transformdtor se’ dvéma vinu-
timi (pfevod 1:1), ktery pfenese kladnou
nabéZnou hranu. Vlastnosti takto spojenych
dvou tyristord jsou stejné jako vlastnostl
jednoho triaku (obr..6).

Obr. 6. Nihrada triaku dvéma tyristory



