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MODELARI, POZOR'!

Jiz stafi Rimané ... Ale ano, jiZ stati Ri-
mané Fidili na dilku. A co jiného je oprat,
jiz stafi Rimané Fidili spFezeni svych valeé-
nych vozl! Ostatné, o tom, jak hluboce je
¢lovéku vrozena touha Fidit na dilku, mne
presvédéil étyilety kluk, ktery uviazal sle-
pici na nozky dvé nitky a prozival nesko-
nalé uspokojeni, kdyZz se mu podarilo ptace
Fidit podle své libosti. Od takového ,,Fizenf
na dalku* je oviem ke skuteénému Fizeni
bez niti, oprati a driatl hezkych par krokd.
Kdy% vozka svoje koné neudrZi na oprati a
sjede do prikopu, utrpi Skodu nanejvys on
a ty koné - a to neni bohuzel pravda pri fi-
zeni letadel, tfebas jen malych, jejich mo-
deld, radiem na déilku. NeudrZi-li operitor
kmitolet své vysilaci stanice ,,na uzdé&“, po-
§kodi tim mnoho jinych, ktefi jsou nuceni
pouZivat pfi své praci éteru, a mnohdy
i velmi vzdilenych. A tak neni divu, Ze neni
dovoleno fidit radiem na dalku ledaskomu.
| k Fizeni koiiského spiteZeni musi byt dnes
jistd kvalifikace ~ natoZ pak k ovladani tak
pohyblivé véci, jako jsou radioviny., A tak
se nedivte, kdyZ se u vas projevi také ne-
odolatelnd a odvéka touha Fidit na dalku
tiebas model autitka nebo letadla, Ze bu-
dete musit prokédzat néjaké znalosti vysi-
laci techniky a teprve pak budete moci
obdrzet povoleni.

Nejlepsi zarukou, Ze Zadatel md potiebné
znalosti a zafizeni, je jeho price v kolek-
tivu lidi se stejnym zdjmem. Proto také
prvni pokusy s fizenim modelll na délku se
u nis podafily svazarmovcim. Ve Svazarmu
pracuji jak radisté, tak letecti modeldti a
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tak se zde mohou spojit zku¥enosti z tak

rozdilnych oborli v jedné uspé$né kon-
strukci. To bylo také podminkou uspéchu
nedivno zesnulého soudruha Jifiho Smida
ex-OK2SG, ¢lena ORK v Mistku, jenZ
v Ostravském kraji jako prvni sestrojil a
zalétal model vétroné s rozpétim 3 m a mo-
del motorového letadla s rozpétim 2 m.
Bohuzel nemohl jiz dohotovit model akro-
batického letadia, Fizeného radiem.

Vzhledem k tomu, Ze price ve Svazarmu
je zédkladni podminkou zdaru price, bylo
stanoveno, Ze Zidosti o povoleni ke zFizeni
a provozovani vysilacich radioelektrickych
stanic k radiovému Fizeni modell letadel
mohou podivat jen organisace a jednotlivi
prislusnici Svazarmu pres sekretariait UV
Svazarmu - OLPS. Tato podminka neni Zid-
nym omezenim; vidyt ¢lenem Svazarmu se
muZe stit kaidy, kdo ma zijem o préci v né-
kterém branném oboru - a jak je vidét,
mezi branné obory patfi i stavba modell
letadel, i radio se v§i bohatosti svych od-
vétvi. Tato podminka je naopak vyhodnym
upozornénim viem zdjemcim o tento novy
obor, kde najdou dobrou radu zku$enéjsich,
nifadi a mé&Fici pFistroje, jeZ jsou k uspés-
nému dokoné&eni zafizeni nutné a jeZ by si
sami nikdy opatfit nemohli. Tato podminka
také zaruluje, Ze zkuSenosti ziskané jed nim
konstruktérem nezapadnou, ale Ze budou
vyuZity mnoha dal$imi — tiebas zacate€niky.

Nezapomerite proto: neZ se pustite do
pokusl s Fizenim na dalku, vyZidejte si in-
formace u svého okresniho nebo krajského
radioklubu Svazarmu!
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RADIOVE RIZENTI MODELVU LETADEL
Milan Kridik

0. Uvod.

V poslednich letech nabyva stale vétsi
obliby jak mezi radicamatéry, tak i mezi
modelaii obor bezdratového fizeni mo-
deli véeho druhu. Af uz _Jsou to lodg,
auta nebo letadla. musi zatizeni pro dal-
kové tizenf splnovat nékolik spolecnych
podminek. Nejnaro¢néjsi a také nejproti-
chidnéjsi pozadavky jsou kladeny na
fizenf pro letadla. Zarizenf musi totiz
pirenaset povely pro ovladani kormidel,
pripadné chodu motoru, téméi okamzi-
té ma dovolovat dostate¢né jemné a po-
kud mozno plynulé ovladani. P#i tom
musi byt zafizenf{ velmi spolehlivé pi1
nejmenéi vaze, nebof jinak hrozi zniceni
¢asto nékolikamési¢nf prace. Nejhorsim
problémem jsou zdroje pro piijimaé —
“anodova, Zzhavicf a pohonni baterie,
zvlasté s ohledem na stabilitu napéd a
tim na nastaveni prijimace, i s ohledem
na vahu. Rovnéz anodové relé pro pti-
Jimaé je naro¢nou soucasti; v seznamu
bézné vyrabénych soucasti vhodné relé
neni a tak je nutno pouzit sice dostup-
nych a spolehlivych inkurantnich relé,
ktera vSak jsou dosti tézka., Otazka
elektronek byla vyreSena otevienim
pasma 27,12 MHz, kde je moZno po-

uzit béZnych bateriovych elektronek.
Ovladaci zatizeni musime zhotovit z re-
latek a pro motoricky pohon pouzit in-
karantnich motorkii'se stalym budicim
magnetem, které vSak vidy nevyhovi
vzhledem ke své vaze a zna¢nému napa-
jecimu napéti (az ~28 V). Rovnéz umi-
sténf anteny prijimace, ovladaciho zati-
zenf a zdroji vzhledem k pevnosti a
vyvazeni modelu byva tvrdym ofiskem.
Konstrukce a zhotoveni modelu a zaii-
zeni pro dalkové ovladani vyzaduje hod-
né specialnich znalosti z rznych obord.
Proto je vyhodné, pracuje-li na celém
ukolu vice¢lenny kolektiv, jehoz pracov-
nici majf potifebné odborné znalosti a
tesi vzdy prislusnou cast zarizeni samo-
statné. Celkovy navrh oviem musi byt
feSen kompromisné, aby byly splnény
kladené pozadavky.

V dalsim budou popsany pouzitelné
principy fizeni a kompletni souprava
pro dalkové iizen{ letadla. Snad se timto
spiskem podaii vyplnit uz dlouho poci-
fovanou mezeru v nasf amatérské litera-
tuie, coz také povede k vétsimu rozsi-
feni tohoto zajimavého oboru i pres to,
Ze nasi amatéfi budou muset ptekondvat
vice tézkosti nezli nékteii amatéri zahra-
nicéni.

OVLADACI PAKA NOSNA
s ;%%.L Povaow'
______ pALIIMAC __ SIGNAL __ )
ZDROY VYS(/)%UC /GNALE" ] DETEK ]__1253/- | ANOD. | | [ovLAD. s
POVE TS 10DU- | : : ARIZ
ov ) A ToRewH i TOR | LOoVAC RELE | |Z :
_______________ T OVLADANE
| PRVKY RIZEN(
ZDROJ| ZDROJ EDPOJ

VAHA ZARIZENI v MODELU

Obr. 1. Blokové schema celého fetézu pro pienos povelovych signdlit
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1.0. Pod.minky a principy dalkového
rizenf

Princip dalkového fizeni si vysvétlime
na blokovém zapojeni (obr. 1). Obslu-
ha podle pohybu modelu a zamysle-
ného manévru nastavi ovladaci paku
zdroje povelu do ptisluiné polohy. Po-
hybem a nastavenim ovladaci paky vy-
Sle zdroj poveld povelovy s1gnal (na pf.
urcity pocet impuls, zméni 3itku im-
pulst, zméni modula¢ni kmitolet vysi-
lade atd.).Ve vysilaéi vznikne nosna vina
s namodulovanym povelovym signalem,
ktery po detekci a zesilenf v pfijimaci
ovlada anodové relé. Ovladaci zatizenf,
které je pfipojeno na anodové relé, pie-
mén{ povelovy signil na mechanicky
pohyb, kterym se zménf nastaveni ovla-
daného prvku.

Popsané zatizenf musf splfiovat néko-
lik podminek. Vysila¢ i p#ijima¢ musi
byt dostate¢né stabilni, jednak abychom

nepiekrocili pomérné piisné koncesni
podminky (odchylenf od povoleného
kmito¢tu), jednak aby se nastaveni pfi-
jimade nezménilo. V opaéném pifpadé
mize ovladaniselhat. Stabilita jedana té-
méf vyluéné stabilitou napétf pouzitych
zdroja jak ve vysiladi, tak i v pfijimadi.
U vysila¢e mame moznost pouzit k napa-
jeniolovénéhoakumulatorusvibratorem.

Tato kombinace ma vyhovujici stabi-
litu. U piijimaée je situace horsi: pro
tisporu vahy jsou pouzité baterie pieté-
zovany, takze jejich napéti klesa rychleji
nez pii predepsaném zatizeni. I tak
ptedstavujf zdroje pro p#ijimacé (a ovla-
dacf zafizenf) obvykle polovinu vihy
celého zatizeni, které je v modelu umf-
sténo i pfi pouziti miniaturnich anodek
nasi V\"I‘Obv. Je proto nutno baterie ¢as-
té)i vyménovat a pokud mozno omezit
dobu jejich zatfzeni pfijimaéem. Protoze
nejsou na trhu mimaturni scsn\oltové
akumulatory pro zhaveni, odpada v pfi-
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Obr. 2. Oviddact zarizent pro #izent jednoho prvku s dvouramennou rchatkou
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jimaéi pouziti sitovych elektronek, které
by lépe vyhovovaly vétsi strmosti a odol-
nost{ viiéi otfesim. V nékterych pfipa-
dech moZno pouzit elektronek RV12-
P2000 a RLI12T1, které maji sice dosti
vysoké zhavici napéti (12 V), ale proud
pouze 74 mA. Proto se v piijimacich po-
uzfva jen batenovych elektronek, které
pracujf v pasmu 27,12 MHz spolehlive.
Na vy$§im pasmu 40 68 MHz je jejich
pouzit{ v dctekcmm stupni pfijimade
problematické a v pasmu 132,25 MHz
uplné vylou¢ené. Ctvrtvinné anteny pro
vysilade v pasmu 27 MHz jsou jiZz nepoho-
dIné a majf délku asi 2,65 m. V pfijimaci
pak musime pouzit anteny kratsi, ktera
ma ovem mensf uinnost.

Maximalni pottebny dosah, t. j. vzda-
lenost mezi vysila¢em a pfijimacem, kdy
Jje zarucen spolehlivy pfenos povelovych
signald, je 0,5 km. Na vétsf vzdalenost
nevidime jiz ptesné ani u velkych mo-
delti (kolem 2 m rozpéti kifdel) reakce
letadla na povelové signaly. Vétsf dosah
tak piispiva pouze ke zvySenf bezpec-
nosti ovladani.

Bezpodminecné je nutno ovladat smé-
rové kormidlo, abychom model neztra-
tili ,,z dohledu vysilace* a mohli pfistat
na uréitém misté, U vétsfch a tézsich
modeli je nutno ovladat i vyskovku,
nebot nebezpedi poskozeni modelu pii
pristini se stoupajicf vahou modelu

vzrusta. Ovladani vyskovky zamezi také
ulétnutf modelu v thermice.

Idedlnim ptipadem by bylo ovladat
obé kormidla plynule a tak, aby jejich
poloha okamzZité odpovidala postaveni
tidicf paky na zdroji poveli. Toto zafi-
zeni je mozno realisovat z dostupnych
soucasti. Vazilo by vsak asi 1,6 kg. To
by pfedpoklidalo model o rozpéti kiidel
asi 3 m s motorem o obsahu vilce asi
20 cm?®. Zatim nejvétsi motory rozsifené
mezi nadimi modeld¥i maj{ obsah asi
10 cm?. Takovy motor utahne model
o rozpéti kiidel kolem 2 m_a dovoluje
uziteéné zatizeni asi 1 kg. ReSenim by
bylo pouzitf vykonného motoru se zha-
vici svickou, ktery nepotfebuje za letu
ani zapalovac{ civku ani baterii. Tim
bychom usettili asi 250 gr. Nejvice roz-
S$ifené detonaéni motory o obsahu 2.5 cm?®
je mozno namontovat do modelu o roz-
péti kiidel kolem 1,2 m, ktery unese asi
0,5 kg, coz je asi vaha jen pro zafizen{
k ovladini smérovky. Detonaéni mo-
tory viak majf mensi Zivotnost a vétsf
spotiebu nez motory benzinové, coz je
dosti znaéna nevyhoda u dalkové Fize-
nych modeld, se kterymi obvykle 1étame
déle nez s modely volnymi nebo upou-
tanymi.

Podle druhu povelového signélu, zdro-
je poveld a ovladaciho zafizeni mizeme
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Obr 3. Tvar a trodnt povelovych signdli a pHslusné polohy Fizencho prvku P pou,fzt{ dvou-
ramenné yohatky
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rozdélit bezdratové dalkové Fizeni podle
tabulky na str. II obalky.

V dalsim si podrobné popiseme a vy-
svétlime c¢innost jednotlivych princip
dalkového fizeni a zhodnotime jejich
vlastnosti.

1.1. Rizeni jednoho prvku do krajnich
poloh s proudovou pracovni polohou

Nejdualezitéjsi soucasti je dvoura-
menna rohatka, pohanénia gumovym
svazkem. Osa rohatky je zakoncena
klikou, ktera se pohybuje ve vidlici
upevnéné na pace ovladaného kormidla
(obvykle smérového). Rohatka, paka
a klika kormidla jsou drZzeny v nulové
poloze, t. j. pro primy smér letu zachy-
tem ,,a° kotvy uvoliiovaciho relé, po-
moci péra kotvy (obr. 2).

Zavedeme-li do civky relé proud, pfi-
tahne se kotva relé a zachyt ,,a‘* uvolni
rameno rohatky. Osa s rohatkou a kli-
kou se za¢ne otacet. Kdyz se otoc¢i o 90°
ve sméru $ipky, narazi druhé rameno

rohatky na rameno kotvy ,,b*‘, které se
pfitazenim kotvy dostalo do drahy ro-
hatky. Tim se soucasné klikou pomoci
vidlice vychyli paka na kormidle, které
se vychyli. Tato vychylka trva po dobu
zapnuti uvolnovaciho relé (obr. 3).
Pti vypnuti proudu vrati se putsobe-
nim pera kotva do puvodni nulové po-
lohy. Tim je uvolnéno rameno rohatky,
takZze osa s rohatkou a klikou se zac¢ne
otacet. Pohyb je zastaven vystupkem
kotvy ,,a‘‘, takze cely systém vcetné
kormidla se dostane do nulové polohy.
Pii dal$im proudovém impulsu na-
stane vychylka kormidla na druhou
stranu a po skonceni proudového im-
pulsu se kormidlo vrati opét do nulové
polohy (obr. 3b). Je tedy ziejmé, ze
viechny na pt. liché impulsy zpusobuji

‘vychylky na jednu stranu, a vsechny

sudé impulsy vychylku na druhou stra-
nu,

Vyskytne-li se pii letu modelu situace,
Ze po zataceni vlevo, tedy jiz v piimém

CTYRRAMENNA
ROHATKA

K QA TERII
ANODOVEMU RELE

RIZENE KORMIDLO

PAKOVY PREVOD

Obr. 4. Ouvlddact zafizent pro Fizent jednoho prvku se Ctyframennou rohatkot
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Obr. 5. Tvar a trvdni povelovych signdlic a prislusné polohy fizeného proku pit pouziti clyi-
ramenné rohatky

letu, potiebujeme znovu zatacdet vlevo,
musime vyslat dva impulsy. Prvnim 1m-
pulsem vychylime na okamzik kormidlo
vpravo a pak teprve vlevo, jak jsme pu-
vodné chtéli. Stane-li se podobny pti-
pad prii pfistavanf, kdy se vyhybame
néjaké prekdzce, mize snadno dojit
k nehodé¢ modelu. Je tedy lepsi si pii
pouzivani tohoto systému zvyknout spise
zatacky pretahovat a pak kratkou vy-
chylkou na druhou stranu let korigovat
(obr. 3c). Nevyhodou je tedy prodlou-
Zzenf doby od vydani k provedeni stej-
ného povelu.

Velkou nevyhodou tohoto systému
je znalna spotieba elektrické energie
pro uvolnovacf relé, které musi byt pod
proudem po celou dobu vychylky kor-
midla.

Vsechny polohy kormidla jsou vzdy
stejné a presné urcené. Toto zafizeni je
pouzitelné vétSsinou jen pro smérové
kormidlo, které nevyzaduje tak nutné
plynulé ovladani. Mezipolohy nejsou
mozné, takze je mozno zatacet se stale
stejnym polomérem. Ostré zaticky na-
stavenim vétsi vychylky smérového kor-
midla neni mozno provadét, protoze
pii zataccee trvajici del§i dobu hrozi ne-
bezpeci skluzu modelu po kfidle.

Zdrojem poveld - impulsi — muze
byt tlac¢itko, protoze si snadno zapama-
tujeme jak zasadu bez proudu - rovny
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let, s proudem zatileni, tak i potadi
poloh kormidla (vlevo, nula, vpravo,
nula, vlevo atd.).

1.2. Rizeni jednoho prvku do krajnich
poloh s bezproudovou pracovni po-
lohou

Abychom odstranili nevyhodu velké
spotieby energie u zafizeni s dvouramen-
nou rohatkou, pouzijeme rohatky ctyt-
ramenné, jak je to ziejmé z obr. 4.

innost zarizeni je tato: zapnutim
uvoliiovaciho relé je pfitazena kotva,
rohatka se pooto¢i 0 45° a je zastavena
druhym ramenem kotvy relé. Po vypnu-
ti proudu do relé vrati se pasobenim
péra kotva do klidové polohy a rohatka
se pootodi o dalsich 45°. Tim se klikou
vychyli kormidlo (obr. 5a).

Vyslanim dalsiho kratkého impulsu
se kormidlo dostane opét do nulové po-
lohy. Nasledujici impuls pak zpusobi
opacnou vychylku (obr. 5b). Chceme-li
opakovat na pf. zataceni vlevo, musime
vyslat tii impulsy, pfi ¢emz se kormidlo
vychyli na okamzik vpravo. Tim se pro-
dluzuje doba od vydani k provedeni po-
velu a zvy$uje se nebezpeci nehody pii
pristavani a vyhybani prekazce, jak
jsme o tom hovorili u zafizeni s dvou-
ramennou rohatkou.

Uspora spotteby energie je vykoupena
prodlouzenim doby pro vykonani po-
velu a slozitgjiim ovladanim, zvlasté



kdyz pouzivame jednoduchého tlaéditka.
Naopak umoznuje toto zaiizeni mezi-
polohy asi se 709, vychylkou, neché-
me-l1 zapnuto uvolnovaci relé, takze
rohatka zistane pooto¢ena o 45°. Mezi-
polohu je mozno pouzit jak pred, tak
1 po krajnf poloze kormidla. Je ovSem
tfeba pamatovat na to, Ze tim stoupi
spotieba elektrické energie.

1.3. Rizeni dvou prvki do krajnich poloh
s proudovymi pracovnimi polohami

Tento systém pouZivd rovnéz Ctyf-
ramenné rohatky s uvolnovacim relé a
je pohanény opét gumovym svazkem.
UmozZiiuje ovladani jak smérového, tak
1 vyskového kormidla pomoci dvojité
plechové vacky, jejiz tvar je zfejmy
z obr. 6. Mezi plochami vacky se pohy-
buji vodici vale¢ky, upevnéné na dlou-
hych pakach. Tahla k vyskovce a smé-
rovce jsou piipevnéna ke koncaim pak.

Zapnutim proudu do civky uvolrio-
vaciho relé se pritahne kotva relé. Jeji
vystupek uvolni rameno rohatky a osa
pohdanéni gumovym svazkem s rohat-
kou a dvojitou plechovou vackou se za-
¢ne otacet ve sméru Sipky na obr. 6.

Pohyb je zastaven druhym ramenem
kotvy uvolnovaciho relé po pootolen{
0 45°.

Podivejme se, do jaké polohy se nyni
dostaly vodici valecky a paky, na kte-
rych jsou upevnény.- Vodici valecek
i paka smérového kormidla zistava v nu-
lové poloze; naproti tomu vodici vale-
¢ek vyskového kormidla nabéhne na
vyduti vacky, ¢imz se paka a tahlo vys-
kovky posune (ve sméru letu) dozadu
a vyskové kormidlo se zvedne. Tim do-
stavame stoupavy reZzim letu modelu,
jehoz trvani je dano délkou proudového
impulsu (obr. 7a). Po skonceni impulsu
se osa s rohatkou a vackou pootoci o dal-
§ich 45° a vyskové kormidlo se vraci do
nulové polohy.

Pi1 dalsim impulsu a pootoceni ro-
hatky a vacky zastane vyskovka v nulo-
vé poloze a dojde naopak k vychylce
smérovky, v nafem pripadé vlevo (obr.
7b).

Chceme-li po zataceni vlevo zatacet
vpravo, musime vyslat dva impulsy.
Béhem prvniho impulsu dojde na oka-
mzik k vychylce vyskového kormidla
doli a teprve druhy proudovy impuls

ain

DVOJITA PLECHOVA VACKA
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Obr. 6. Ovlddact zarizent pro Fizent dvou proki st¥idavé ctyframennou rohatkou
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Obr. 7. Tvar a trvdani povelovych signdlii a pFislusné polohy #zenych prokit 1 zafizent z obr. 6

pootodi vacku do polohy pro zataceni
vpravo. Prodluzuje se tedy v tomto
ptipadé doba pro provedeni povelu
(obr. 7c).

Chceme-li nyni po skonéeni povelu
,,vpravo‘‘ tedy v piimém letu (obé kor-
midla v nulové poloze) opakovat za-
taéku vpravo, musime vyslat &ty im-
“pulsy. Kazdy impuls zpiisobi nezadanou
vychylku kormidel; teprve pfi ¢tvrtém
impulsu dostaneme vychylku smérovky
vpravo (obr. 7d). Pii opakovani povelu
se tedy opét prodlouzi doba k provede-
ni opakovaného povelu a jesté dojde
na okamzik k obéma vychylkam dru-

hého kormidla a k opacné vychylce
kormidla, vykonavajiciho povel.
Zieymou nevyhodou tedy je del$i doba
provadéni povelu a nezadané vychylky
kormidel pfi ptechazeni po sobé jdou-
cich poloh vacky. ProtoZze neni moznost
plynulého ¥izeni, je nutno nastavit zvlas-
té u vyskového kormidla jen malé maxi-
malni vychylky. Pii nastaveni vétSich
maximalnich vychylek bychom neza-
danymi vychylkami model rozhoupali.
Proto lze tohoto pomérné jednoduchého
systému pouzit jen pro korekci letu, t. j.
nastavit jen malé vychylky kormidel.
Dalsi nevyhodou je vétsi spotfeba elek-

POVELOVE
IMPULSY

PERA S KONTAKTY

e

OVLADAC!

PAKA CTYRHRANNA

ISOLOVANA
VACKA
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o

ROHATKA S OSMI ZUBY

0SA

Obr. 8. Ldroj povelir pro vysildni impulsik k Fizent dvou proki ¢tyframennou rohatkou
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trické energie, protoze po dobu vyko-
navani povelu musf byt uvoliiovaci relé
zapnuto.

Jako zdroj impulst miiZe se pouzit
také jen tlacitka, naucime-lise potadi
poveli (nahoru-vlevo-doli-vpravo). Vy-
hodnéjsi je pouziti povelového zdroje po-
dle obr. 8.

Zdroj povelt se sklada z osy, na které
Je nasazena ovladaci paka, osmizubova
rohatka se zaskockou a étyfhrannou
vackou. Na ¢tyfhrannou vacku z isolac-
niho materialu dosedid vystupek péra
s kontakty. Polohy mezi ¢innymi polo-
hami odpovidaji rozepnutym kontak-
tim, tedy nulové poloze kormidel.

Pootoc¢ime-li fidici pakou z nulové
polohy do pftisluiné ¢inné polohy ve
sméru $ipky, vysleme soucasné piislusny
pocet impulsti. Ovladaci zafizeni nam

tedy vykona ten povel, na kterém ztsta-
ne nastavena ovladaci paka povelového
zafizeni.

1.4. Rizeni jednoho prvku plynule
a okamiité zmeénou $iFky impulsu
a mezery

Doposud jsme hovofili o =zatizeni,
ktera umoznovala bud ptimy let (nulo-
va poloha) nebo konstantni vychylku na
jednu 1 druhou stranu. Hovofili jsme
JiZ o tom, Ze takové zatizeni je mozno
pouzit jen pro korekci letu. Pro skutecné
fizeni, kdy zména polohy fidici paky
na zdroji poveld zpusobi okamzité zmé-
nu polohy fizeného kormidla, je nutné,
aby povelovy signdl ménil plynule svi]
charakter. U tohoto zarizenf jsou za-
kladnim povelovym signalem impulsy,
jejichz §ifka 1 mezera mezi nimi jsou

POLOHA KOTOUC.

MAGNETU
i SMER LETU ; .
...... S &7 POLOMA SMEROVEHO.....&.....YPRAYO .
: 3 KORMIDL A : VLEVO

i
t
'
i

© @

Obr. 9. Nahote: Tuvar a trvdnt impulst pro plynulé fizeni jednoho proku zménou stiky impulsii
Uprostied: Poloha elektromechanického ménice a oviddaného proku
Dole: Provedent a pFislusné poloky pdky zdroje poveli
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stejné (obr. 9a). Tento tvar povelového
signalu odpovida nulové poloze Fzeného
prvku. Pro vychylku prvku na jednu
stranu pak zmenSujeme mezeru a zvét-
Sujeme Sifku impulsu (obr. 9b) a naopak
pro vychylku na druhou stranu zmen-
$ujeme $ifku impulsu a zvétﬁujcme me-
zeru (obr 9c¢).Velikost vychylky je amér-
na poméru impulsu k mezete (vychylka
na jednu stranu) nebomezery k impulsu
(vychylka na druhou stranu).

Zdroj, ktery nam bude vyrabét tako-
véto impulsy, je nakreslen na obr. 9
dole. Otocna tidici paka vychyluje pé-
rovy spmac ktery je stiidavé zapinan a
vypinan rotujici vackou. Je-l1 idicf paka
ve stiedni poloze, je pérovy spinac nasta-
ven tak, aby doby, kdy je vypinac vackou
zapnut a vypnut, byly stejné. Zdroj po-
vela tedy vysila povelové impulsy stej-
né siroké jako mezery mezi nimi. Vychyli-
me-li fidici padku vpravo, pfiblizi se pé-
rovy vypinac k vacce, ¢imz se zmensi me-
zera mezi impulsy a zvétsi se Sitka im-
pulsu. Pti vychyleni fidici paky vlevo se
naopak vypina¢ od vacky vzdali, ¢imz se
zvét$i mezera mezi impulsy a zmensi se
jejich $irka.

Misto mechanického zdroje impulsa
rizné $irky muiiZeme pouzit i multivibra-
torového zapojeni elektronek. Na obr. 10
je pouzito dvojité triody 6CC31; relé
zapinajici vysila¢ je pfipojeno pfes ne-

Ll

200v
+

6CC3!

Obr. 10. Mulitvibrdtor pro elektronické ziskd-

vant impulstt rizné Stfe
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Obr. 11. Ndcrtek elektromechanického ménice
pro preménu povelovych impulsit rizné Sife na
odpovidajici polohu 7izeného proku

onku na anodu jedné triody. Je-li bézec
potenciometru presné uprostred, pracuji
obé triody symetricky a také sitka im-
pulsu a mezery jsou stejné. Podle toho,
zda posuneme bézec potenciometru na
jednu nebo na druhou stranu, méni se
pomér Sirky impulsu k Sifce mezery.
Neonka nam puasobi jako oddélovaci
¢len mezi anodou a polarisovanym relé.
Indukénost relé by nam totiz deformo-
vala obdélnikovy tvar impulsd.

K pieméné elektrického povelového
signalu na mechanickou vychylku amér-
nou poméru §ifky a mezery impulsi po-
uzivame elektromechanického ménice
(obr. 11). Jiz na prvnf pohled ndm pfi-
pomina elektromotor a jeho ¢innost je
znatné podobna. Mezi poélovymi na-
stavky elektromagnetu je oto¢né upev-
nén kotoucovy magnet naznalené pola-
rity. Na ose kotouCového magnetu je
upevnéna paka méniée, kterd tihlem
ovlada kormidlo. Civka elektromagnetu
ma dvé stejna vinuti, kter4d ptepojova-
cim kontaktem anodového relé ptipo-
jujeme st¥idavé na baterii (obr. 11). Za-
vedeme-li do anodového relé povelové
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Obr. 12. Uspofadint kencovych kontakti
ménice pro jeho odpojeni pri selhdni zafizent

impulsy, bude se elektromagnet stii-
davé magnetovat a kotoucovy magnet
se zalne stiidavé natacet na jednu a
druhou stranu. Kyvani kotoucového
magnetu bude vSak jen malé, nebot jiz
pri kmitoétu impulst 5 cykld za vtetinu
(5Hz) je setrvacna hmota kotoucového
magnetu a odporu vzduchu ovladaného
kormidla tak velika, Ze kormidlo kmita
jen s malou vychylkou kolem stfedni po-
lohy. Draha letu tim neni ovlivnéna.

Budou-li $itka 1 mezera impulsu stej-
né (obr. 9a), budou 1 momenty, natace-
jici kotoucovy magnet na jednu i na
druhou stranu stejné a fizené kormidlo
se nastavi do nulové polohy pro pifimy
let.

Zménou poméru mezery k §ifce im-
pulsu se zmén{ 1 pomér momentd nata-
c¢ejicich kotoucovy magnet a ten se ustali
v poloze tomuto poméru odpovidajici.
Kormidlo se tim vychyli na jednu nebo
druhou stranu podle toho, zda prevlada
moment odpovidajici Sifce impulsu
(obr. 9b), nebo zda pievladd moment
odpovidajici mezete (obr. 9c).

Toto zarizeni umoznuje plynulé ri-
zeni jednoho prvku pomérné jednodu-
chym zplsobem. Ovladany prvek rea-
guje okamzité na zménu povelového sig-
nalu. Nevyhodou je dosti zna¢na spo-
tteba elektrické energie pro napajeni
m¢énice, ktery je stale pod proudem.

RADIOVY KONSTRUKTER ¢. 10/56

Pfi poruse ve vysilaci nebo pFijimadi
hrozi modelu nebezpeéf vyvrtky, protoze
anodové relé zistane bud trvale zapnu-
to nebo vypnuto, ¢imz f{zené kormidlo
dostane maximalni vychylku na jednu
nebo na druhou stranu. Namontujeme-li
na obé strany paky (ménice) narazky
koncového kontaktu, které po vychyleni
paky trvale vypnou elektromechanicky
méni¢, vrati se fizené kormidlo pisobe-
nim proudu vzduchu do nulové polohy
(obr. 12). Pro vétsi bczpcénost j€ mozno
urcit nulovou polohu jesté mékkym pér-
kem.

1.5. Rizeni vice prvka stFidavé
a nezavisle na poradi

Jestlize ptedchozf zafizeni spliiuje
podminku plynulého a okamzitého ovla-
déni jednoho prvku, je charakteristic-
kou vlastnosti tohoto zafizeni ovlddan{
vice prvki. Nutnost této podminky vy-
plyva z mechaniky letu modelu letadla.
Zatim co pro model lodé nebo automo-
bilu postac¢uje ovladat kormidlo nebo
fizeni prednich kol a vypinan{ a zapi-
nani pohonného motoru pro pohyb
vpred, vyzaduje letadlo pro uplné fizen{
ovladani minimalné tii prvkd. Pro ¥i-
zeni sméru alespon po skocich kormidlo
smérové, pro Fzeni stoupani a klesani
plynule vyskové kormidlo a pro rychlost
modelu plynule plynovou packu kar-

SPOLECNY vYVOD
~

JAZYCKOVE
KONTAKTY

e |

VYvoDy,
KONTAKTU
JADRO
KONTAKTNISROUBY SLOZENE
Z PLECHU

- Obr. 13. Ndcrtek anodového resonancniho relé
pro prendSent i povelovych signdlit tfemi
modulacnimi kmitocty
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Obr. 14. Blokové schema celého fetézu pro pienos tii povelovych signdli

buratoru motoru nebo packu pro rizeni
predstihu zapalovani. Pokusili jsme se
Jjiztesitotazkuovladanivice prvka v odst.
1.3., kde se povely pro ten nebo onen
fizeny prvek rozdélovaly mechanicky.

Podstatou tohoto zatizeni je déleni
povel pro rGzné ovladané prvky elek-
tromechanickou cestou. Umoznuje nam
to anodové resonan¢nf relé. Je nakresle-
no na obr. 13 a sklada se z jadra sloze-
ného z plecht, z civky a Jazyckovych
kontaktd, které jsou upevnény nad jad-
rem. Relé je zapojeno v anodovém okru-
hu zesilovaci elektronky pro nizké kmi-
tocty (obr. 14). Povelovymi signaly jsou
v podstaté rizné modula¢ni kmitocty
(slysitelné tény razné vysky — na pfr.
150, 170, 210 Hz). Stisknutim ptislus-
ného tlacditka na modulatoru je nosna
vina vysila¢e modulovana danym kmi-
to¢tem a po detekci a zes{'eni v ptijima-
¢i je vedena do anodového resonanéniho
relé. Civkou relé prochazi tedy proud
modulaé¢niho kmitoétu, ktery stridavé
magnetuje jadro, sloZzené pro omezeni
ztrat vifivymi proudy z transformatoro-
vych plechi. Magneticky obvod jadra
se uzavira pres occlové jazycky, které
jsou ptitahovany a vzhledem k urc¢itému
zbytkovému magnetismu 1 odpuzovany
od jadra. Tim se jazycky rozkmitaji.
Jazycky rtizné délky s kontakty na kon-
cich nejsou nic jiného, nez mechanické
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resonanéni  obvody. Kmitocet, pfi
kterém jednotlivé jazycky I‘CSOl’lu_]l, Je
dan _]ednak jejich pruznosti, ktera je
umérna k jejich délce (mechanicka ka-
pacita), jednak hmotou kontaktu na
konci jazycku (mechanicka indukénost).

Je mozno nastavit modula¢ni kmito-
¢ty ovladané tlac¢itky na modulatoru
1, 2, 3 tak, aby odpovidaly resonan¢nim
kmitoc¢tim jazyckovych kontaktd I,
2, 3. Stisknutim tlacditka 2 vySleme tedy
na priklad kmitocet 170 Hz a rozkmita
se nam jazyckovy kontakt 2 anodového
resonan¢niho relé. Stiidavym zapina-
nim proudového okruhu se zapina 1 pfi-
slu§né relé, jehoz kotva vsak plisobenim
filtra¢nihoelektrolytického kondensatoru
a setrva¢né hmoty kotvy zlstane po do-
bu vysilani modula¢niho kmitoctu piita-
zena. Tim je spojen dalsi proudovy
okruh, ktery uz pasobi na ovladaci zaii-
zenfi, vykonavajici ptislusny povel.

Ve spojeni s anodovym resonancénim
relé mizeme pouzit vSechna dosud po-
psana ovladaci zatizenti:

na pf. vysilanim impulst modulaé-
niho kmito¢tu / mazeme ovladat dvou-
ramennou rohatku, ktera ridi smérovku,
razné Sirokymi impulsy kmitoctu 2 ovla-
dat pomoci elektromechanického mé-
ni¢e plynule vyskovku a rtzné dlouhy-
mi 1mpulsy kmito¢tu 3 napajet motor,
ktery pies $nekovy prevod ridi predstih
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Obr. 15. Blokové schema celého fetézu pro

plynulé ovlddini jednoho proku (elektronicky)

zmeénou modulacnthe kmitoctu

a tim obratky benzinového motoru.
Pf1 spravném setizeni resonancniho relé
a dostatecném nf vykonu zesilovace je
mozno ovladat vSechny tii prvky sou-
casné.

Vyhody tohoto feSeni dalkového
ovladani jsou ziejmé. Nevyhodou je po-
nékud obtizna konstrukce anodového
resonanc¢niho relé 1 pii pouziti hotovych
reléovych kontaktl, kontaktnich Srou-
bi a upraveného transformatorového

jadra. Dale je to nutnost pouziti tff
daldich relatek, kterd rovnéz obvykle
budeme muset upravit z néjakého vhod-
ného inkurantniho typu. Pouziti tii
ovladacich mechanism vyplyva auto-
maticky z podminky Fizeni tif prvka.
Vede viak ke zvétseni vahy a spotieby
elektrické energie celého zatizeni, umis-
téného v modelu. Pro zajimavost uved-
me, z¢ zafizeni stejného principu, avsak
pro fizen{ péti prvki, postavené mistrem

NF TR g} 5

ZESILOVAC KMITOCTOVY

N —t

+ = = +

. * ELERTRONICKY
MUSTE

Obr. 16. Zapojent kmitoltového a elektrenického mistku pro plynulé ovldddni jednoho proku
zménou moduvlacntho kmitoitu
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Evropy K. H. Stegmaierem ze special-
nich soudastf, vaz{ v¢etné baterii jen
400 g!

1.6. Rizeni jednoho prvku plynule
zménou modulaéniho kmitoétu

Stejné jako u zatizeni popsaného
v odstavci 1.5 pouzijeme opét modulace
nosné viny jako povelového signilu.
Abychom mohli ovladany prvek ridit
plynule, ménime plynule i kmitocet mo-
dulace. Praktické ieseni tohoto na prvnf
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D : :'
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Obr. 17. Diagramy, zachycujict elektrické

poméry na kmitoltovém mistku v riznych

Jdzich provddént vyslaného povelu (tedy pit
zméné modulacntho kmitoctu)
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pohled jednoduchého principu ovladéani
vyzaduje jiz vhodnou kombinaci elek-
troniky s mechanikou ovladani. Na stra-
né vysilaci je véc jedmoducha: stacf
nasadit na knoflik kondensdtoru gene-
ratoru, vyrabéjicihomodulaéni kmitoéet,
ovladaci paku a mame zdroj povela
hotov (obr. 15). Na piijimaci strané je
situace horsi. Po detekci a zesileni mu-
sime ziskany modulaéni kmitocet — po-
velovy signal — vést na kmitodtovy mus-
tek s pfipojenym elektronickym stejno-
smérnym mustkem. Mechanickym spo-
jenim kmito¢tového mustku s pohonnym
zafizenim ovladani dosahneme toho,
ze pii zméné modula¢niho kmitoltu se
oba mustky automaticky vyrovnaji,
¢imz dojde ke zméné nastaveni ovlada-
ciho prvku. Pro feSeni kmitoétového
mustku miZeme dobie pouzit principu
diskriminatoru (usmérnovadée pro kmi-
to¢tovou modulaci). Diskriminator,v na-
Sem pripadé pomérovy, nepracuje viak
v oblasti vysokych kmitoc¢t, ale pit
tonovych kmitoétech (t. j. v rozsahu
do 20 kHz). Jaka je funkce diskrimina-
toru — kmitoctového mistku? Zapojeni
vidime na obr. 16: z koncové elektronl&;
nfzesilovace napajime pres transformator
dva paralelni resonanc¢ni okruhy; jsou
naladény nad a pod kmitoétem, ktery
odpovida v nasem ptipadé nulové poloze
fizeného prvku. Na obr. 17a jsou nazna-
¢eny jejich resonanéni ktivky s maxi-
mem f, a f,. Stfidava napéti obou ob-
vodu jsou usmérnovana a odecitaji se na
odporech R, a R,. Podle obrazku 17a
jsou tato napéti steyna pri kmitoctu f,
a po odecteni nevznikne na miizce elek-
tronky stejnomérného muistku zadné na-
péti. Pro tento piipad je stejnosmérny
mustek vyrovnan, na bodech a — b neni
napéti a kotvicka polarisovaného relé
je v nulové poloze (jak je nakreslena),
motor je v klidu.

Zvétsime-1i nyni modulacni kmitodéet,
zméni se stiidava napéti a tim stejno-
smérna napéti podle obr. 17b. Na od-
poru R, vznikne mensi napéti nez na
odporu R,, takze vysledné napéti bude
zaporné. Toto rozdilové napéti, piive-
dené na mtizku elektronky mustku, zpi-
sobi jeho rozladéni, na bodech a — b
vznikne napéti a kotvicka relé piitdhne
na jednu stranu. Tim se zapojf i motor
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Obr. 18. Nddrtek ovlddactho zafizent pomoct volice

a zacne se otaet. Otacenim motoru se
zacne vychylovat ovladany prvek a sou-
casné i kondensatory obou resonanénich
obvodl diskriminitoru. Smysl otideni
motoru” a tim 1 kondensatori je v<ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>