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A soros tipust stabilizdtorokat az elérhetd nagy sta- 4bra alapjan hatérozhatjuk meg. Az 15 abrdn a hiba-
bilit4s miatt — rossz hatasfokuk ellenére is — széles  jel-erésit6 kimenetét hadrom soros generator és az R,
korben alkalmazzik. Cikkiinkben egyszerd és gyors - ellendllis reprezentdlja. A soros dtereszté elemet a
méretezést kozliink, amely a visszahatési paramétert, g;ok4s50s foldelt emitteres h paraméteres helyette-

valamint a karos és hasznos vezérléseket is figyelem-
be veszi.

sit6 képpel vettiik figyelembe ugy, hogy a kollek-
tor emitter kozott Norton-Thévenin Atalakitést

végeztiink. Az 1b 4bra alapjan frhatjuk:

A soros tipus stabilizator stabilitdsi tényez6je
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A képletekben alkalmazott jelolések:
i=i,+i,=I , 2.3
o+ =ty g Rt 2:3) A, az erfsité terheletlen erdsitése,

. R, az er6sit6 kimeneti impedanciaja,
k=A”b . (24) * 2 kimeneti oszt6 osztasi ardnya (ha az erésité
Auy, bemenete terheli az osztét, ezt figyelembe kell

’

Az el6z6 hirom egyenletb8l a stabilitasi tényez6
értéke
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Tételezziik fel, hogy hy<c(1+ Ayxg) és hy>1, kap-
juk, hogy:
» Sy 1 +(Ao°‘bk —hy,— Agp)p
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b Vezessiik be a huroker6sitést az alabbi médon:
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A kimeneti impedancia
1/hy = 1
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T+ A, hpA,

Ry= @9
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venni),

a bemenetre redukalt karos vezérlés, tulajdon-
képpen az erdsité tépfeszultség-fuggése az erg-
sit6 bemenetére redukalva,
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oap @ hasznoé vezérlés az er6sitd bemenetén. Az
apAduy, szorzat megadja, hogy a Au, bemendjel
valtozasabo6l mekkora fesziiltség jut az erésit

bemenetére. Ertéke R,-val allithato a kivant

értékre (1, Abra).

h paraméterek: a soros 4teresztd elem foldelt emltte-
res h parameterel

Hibajel-ergsits

~ Soros stabilizatorokban hibajel-erésitének vagy IC
. er6sitot, vagy tranzisztorokbol felépitett erdsit6t al-

kalmazhatunk. Integralt dramkér alkalmazésa ese-

~téna tépfeszultseg—véltozésébol éredd karos kimeneti
jel keletkezik. E jel nagysaga az erdsité elem-tapfe-
“sziiltség-fiiggésébol ‘hatarozhaté meg.

lAu* }AU*
ER" . Re
—& Ay lau,

9

2. dbra

Tranzisztorokbdl felépitett erdsit esetén is meg-
jelenik egy karos kimené jel, ha a tapfesziiltség meg-
véaltozik, A 2. dbra alapjan lathato; hogy a tépfeszult—
ség megvaltozdsa az R, kollektorellenallasbol és a
tranzisztor hy, Vezeteseb61 1étrejovo oszton leosztodik:

1/hys
Ret1/hs G

Az erésitd erdsitése Ay, igy a bemenetre redukalt
érték:

Auki= Aug zAu',’,' .

apAud ~ Z% ,
0
32)

A hibajel-erGsitd taplalasdnak hatésa

Az erdsit6t stabilizalt fesziiltségrél taplaljuk. Ekkor
Auf =0, igy k=Au}/Au,=0. Tételezziik fel tovabba,
hogy hasznos vezérlést nem alkalmazunk, vagyis
x,=0. A (2.6) képletben hanyagoljuk el a hy, és az
1/hyuR, tagokat. Ekkor a stabilitasi tényezd:

1 1
= .
1+p(1+ Agay) T pAgoy

Sp= @.1.1)

- Bizonyithat6, hogy ez az érték az elméletileg elérhetd
maximalis stabilitas.

Az erdsit6t a bemend fesziiltségrél taplaljuk. Ez az
elrendezési forma kis igényti, egyszerii stabilizdtorok-
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sodik:

EVF. 7. §2.

nal gyakran eléfordul. Ekkor Auf _Aug, igy k= -
=Auy/Au,=1. Az el6z6 elhanyagolasokkal a (2. 6)
képlet most az aldbbi lesz: ’

14 Aoy
Tru(l+ A

1 + I‘Ao“b
p A

b= @21y

A sz4ml4lé novekedése a stabilitds romldsat jelenti.

A gyakorlatban sokszor igaz, hogy gA,xy>>1, ekkor »

Sp=22 (4.2.2)
%t
A kéros vezérlés tehat nagymértékben csékkenti a
stabilitdst és hataresetben a stabilitasi tényez6 fiig--
getlen lesz a hurokerdsitéstél .

- A hasznos vezérlés (kompenzalis) hatdsa

Hasznos vezérlés alkalmazésénak csak-akkor van ér-
telme, ha létezik kéros vezérlés i is, azaz k= 0. A hasz- -

‘nos vezérlésre jellemzd «, tényezd megfelelé megva-

lasztdsaval elérhet6 az S;=0 eset, amikor a rendszer

“elvileg tokéletesen stabil. Ennek feltétetle:

1 h
(Zb—kab-i-——"—‘ 12

Agp A, =ko.

(5.1)

Mivel a rendszer hurokerdsitése fuggetlen a vezér-
lésektdl, a kimeneti impedancia:

1/h 1/, 1/h
Ry= T i ;"Zh = 1 [P = ”1{10202%. (5.2)
1 +hﬁ' +u(l+ Age)
Méretezés -

A méretezés biztonsiginak novelése és az eredmé-

nyek egyszeériisitése érdekében hanyagoljuk el a hu-
rokerGsitésben az 1/hy,R; tagot. Tételezziik fel tovab-
b4, hogy hasznos vezérlést nem alkalmazunk. Vezér-
léssel ugyanis a hurokerdsitést6l fiiggetleniil zérussa
tehet6 a stabilitisi tényez6. A fenti. feltételeknek
megfelelden a (2.6y képlet az alabbi médon egyszeri-

1+ u( Agonk — hyp)
T+ +A)

b= ’ ‘ (6‘1)

és a hurokerdsités:

Ay=p(1 + Ag). 62)

Vezessiik be a vezérlésre vonatkozé y tényez6t az
alabbi moédon:

Aoo';:k hyy

6.3

1 + Aoat ( )

A (6.3)-at a (6.1)-be helyette51tve ‘ *
Sy _ 174y (6.4)

1+ A4,
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A méretezés egyszerfisitése érdekében az (5.2),
(6.2) és (6.4) kifejezéseket gorbéken abrazoltuk (3.
abra). Méretezéskor a soros elem adatait a disszipaci6

* alapjan hatarozzuk meg. Tovabbi kiindul6é adat még

a sziitkséges stabilitasi tényez8 vagy kimeneti impe-
dancia. A kimend és a Zener-fesziiltségbél «, tényez6
meghatarozhaté. A sziikséges stabilitisbél a (6.1)
képlet - felhasznalasaval az A, erdsités szamithato.
A, ismeretében az (5.2) alapjan szamolhaté a kimene-
ti impedancia. Kiindulhatunk a kimend impedancia-
bél is. Ekkor (5.2)-bél a sziikséges huroker6sitést ha-
tarozhatjuk meg. A soros elem erdsitési tényez8jének,
p-nek ismeretében, hj, elhanyagolasaval a (6.2) és
(6.3)-bol a 9 tényez6t hatarozhatjuk meg:

-
y-—Ah . (6.5)

A stabilitasi tényezd értéke (6.4)-bdl, mig a szitksé-
ges erdsités (6.2) alapjan szamolhato.

A fent leirt méretezési eljaras a 3. dbra gorbéinek
felhasznalasaval gyorsan és egyszertien elvégezhetd.

Mérések

Az el6z6 pontban leirtak alapjan méretezett stabili-
zatorokon (differencial-erdsités és IC erdsitgvel fel-
épitett stabilizatoron) stabilitast és kimeneti impe-
danciat mértiink. A zavaré koériilmények (drift stb.)
kikiisz6bolésére a méréseket dinamikusan, 70 Hz-eén
végeztiik, Indikalasra szelektiv voltmérét hasznal-
tunk.

Egyedileg bemértiik a soros elem h paramétereit,
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3. dbra

1. tablazat
Differencial-erdsftds stabilizator
Ay =20 .
Ry =8 kohm
Au;)k mért szdmolt h
1 0,0 8330,0 8240,0 1,2%
Sh 0,9 12,5 12,2 2,3%
R 0,0 203,0 185,0 '9,7%
ki 0,9 mohm mohm
Visszaesatolt integralt erdsitds stabilizator
Ay, =68*
Ry =68 ohm
ai)k mért szdmolt h
1100 130 000 142 000 8,3%
Sy | 5,75x10 7 690 8 420 8,7%
Ru: 26,8 25,0 7,2%
ki mohm mohm

* Az integralt erdsit6 erdsitését negativ esatoldssal esdkken~

!

- teni kellett, hogy még mérheté stabilitasi tényezét kapjunk.
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(Darhngton-kapcsolés) ma]d az eredé paramétere-
ket szamoltuk és mértik is.

Minden mérést szémitassal ellenériztink a 2.5y és
(5.2) osszefiiggéseinkkel. Az eredmények osszefogla-
~ lasa az 1. tablazatban léthaté.
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