Tézisté zdjmu amatéru se v poslednich
letech trochu zménilo. Platil-li je§té pfed
nékolika lety amatérsky postaveny roz-
hlasovy pFijimaé za néco docela pozoru-
hodného, neda se to tvrdit uz dnes. Dnes
uz dominuji nejrozmanitéjsi elektronicka
zafizeni. Chce-li tedy v soulasné dobé
dojit amatér néjakého uznani, musi se
vénovat tomuto odvétvi. Tuto skute¢nost
konecné jasné dokazuje i vystava sovét-
skych radioamatéri a amatérskych kon-
struktérd, pofddana kazdoroéné v Mosk-
vé, kde je mozno shlédnout vynikajici
konstrukce ze viech odvétvi elektroniky.

V této brozufe bychom se chtéli vénovat
nejmodernéjéimu odvétvi védy a techni-
ky-kybernetice. Chtélibychom tak trochu
poodhalit rousku nad timto tajuplnym
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oborem védy. Najde-li se snad mezi éte-
nafi nékdo, kdo by véfil, Ze amatérsky
konstruktér jen tézko muze néco dokazat
v tomto nejmodernéjsim védnim oboru,
muzeme jej hned na nékolika pfipadech
pouéit o zavainém omylu. V Némecké
demokratické republice je popularizovina
amatérska cinnost v kybernetice pfede-
vS$im casopisem Funkamateur. Za po-
mérné krdtkou dobu jeho vychazeni
vznikla jiz mezi amatéry cela fada velmi
zajimavych konstrukei, které wvzbudily
pozornost mezi védci.

Jsou to kybernetickd vozidla a pfede-
véim pak ,kyberneticka Zelva‘, které
vzbudily pozornost verejnosti a upozor=
nily na zésluznou éinnost amatérskych
konstruktéru.

Také televize se zabyvala nasi ¢innosti.
V souéinnosti s ni byla uspotdddna mezi
“amatéry soutéz ve stavbé kybernetickych
modelu, jez vyustila ve velmi zajimavé
porady. Televiznim divakim byly pfed-
vedeny modely kybernetickyeh vozidel
a byly objeveny nové talenty mezi ama-
térskymi konstruktéry.

Je jen paSim nejvétsim pFanim, aby
amatériti konstruktéfi v Ceskoslovensku
mohli z nasSich dosavadnich zkuSenosti,
uvedenych v této brozufe, naderpat co
nejvice pouceni. Kromé toho ¢ekd na vy-
FeSeni jesté cela Fada problému, p¥i kte-
rém by nim c{eskoslovensti amatérsti
konstruktéfi mohli velmi vydatné pomoci.



V soucasné dobé se nap¥. zabyvame vy-
vojem vétsiho vozidla, pohybujiciho se
bez lidské obsluhy po vyznadené bilé
éafe. Konecéné vyfeseni tohoto problému
jednoho dne podstatné zlepii a zjedno-
dusi vnitini dopravu ve velkych vyrob-
nich zdvodech. V rdmei GST (Gesellschaft
fiir Sport und Technik) spolupracujeme
téz na zfizeni plnoelektronické stfelnice.
Piitom na elektronickém principu je sle-
dovano nejen zasazeni cile, ale na tomtéz
principu pracuji 1 pusky a pistole. Vysle-
dek této snahy? Pfedné podstatna vispora
stfeliva, v druhé ¥adé silné sniZeni neho-
dovosti a konecné i snizeni poctu obslu-
hujiciho personalu stfelnice.

Pritom pochopitelné dile zdekonalu-
jeme ,kybernetickou zZelvu®“. Chceme
napt. dokdzat, aby uméla rozliSovat mezi
jednotlivymi odstiny barev. Dalsi vyvo-
jové prace amatérskych konstruktéri se
zabyvaji vyudovacimi stroji pro vycvik
a vyuku. Jak sami vidite, je na$ program
skute¢né velmi zajimavy.

Na jedno bychom chtéli upozornit. Bu-
dete-li se totiz pokouset postavit popsané
v této brozufe modely, nebudete mit
pravdépodobné k dispozici tytéz sou-
dastky a stavebni dily, jakych jsme po-
uZili my. Ale budete mit zcela uréité néco

podobného a pak, vynalézavy amatér-
-konstruktér si pfece vi vzdy rady!

Piesto si v8ak nemohu odpustit dat
vam alespon dvé dulezité rady. P pfi-
padné konstrukei kybernetického vezidla
pouzijte vozidla pasového (tank, traktor
atd.), pfiCemZz je podstatné, aby kazdy
pés mél sviyj vlastni motor. Zcela jedno-
duchym Fizenim obou pohonnych motoru
lze pak ovladat vsechny pohyby. Metoda
s volantem je ndrofnd na mechanické
provedeni, které muze zvladnout jen
zkuseny konstruktér. Druhd rada se tyka
uspofaddni a zapojeni. Zvykejte si radéji
hned od pocatku kazdy jednotlivy stupen
stavét samostatné, jako elektricky modul.
Piitom neni nutné stavét jednotlivé mo-
duly technikou plosnych spoju. Touto
stavebnicovou technikou si podstatné
usnadnite praci. Kromé toho pak muzete
jednotlivé dily, jako mnap¥. ¢asovou za-
kladnu, multivibrator, oscilator, relé atd.
pouzit 1 pro nékolik ucela.

Zbyva mi uz jen vam pop¥it ve stavhbé
popsanych modeld mnoho dspéchu a ra-
dosti.

Ini. Karl-Heinz Schubert - DM2AXE
odpovédny redaktor casopisu
,,Funkamateur®*

Oprava

V minulém &isle RK se ndm nepodafilo vyvarovat se nékolika chyb, ng&které z nich json tak zfejmé, Ze jste si
je jisté ji# sami opravili. Pfesto zde uvadime viechny chyby, které se ndm podafrilo zjistit.

Na str. 40 na obr. 54 jsou rozméry zkrdcené antény uvedeny v mm, vadilenost prodluzovaci civky od anténniho
izoldétoru ma byt sprdvné 700 mm. Analogicky ve tietim fddku zhora na téze strance md byt ,,1200 mm vyhovu-

je ...

Na str. 52 na obr. 71 mé byt na obrazei plo$ného spoje moduldtoru vodivé spojen + vyved s plocheu, na které
je upevnén Ry a Dy. Méte-li destidku plogného spoje jiz hotovou, spojte ob& plochy izolovanym drdtem, jinak mi-
Zete spojovaci plosku vytvorit pfimo médénou folii po pfedchozi dpravé vzdalenosti ploch mezi Ry a k4.

Na str. 53 na obr. 72 chybi ve vykrese rozmérit ramu Det.,,A**. Na tomto detailu mé byt zndzornén zpiisob
pfipdjeni piicek, ale i bez tohoto detailu je zpiisob mechanické konstrukee riamu dosti zfejmy.

Na str. 60 na obr. 84 jsou hned dvé chyby. Zdroj i2 V je zkratovén, coZ je zjevnd chyba a véfime, Ze nikoho
nezmjylila. Spoj od — pSlu zdroje m4 byt spojen s pravym vyvodem tlumivky T1,, analogicky se zapojenfm vysi-
lage soupravy Multton II na obr. 64 na IV. striance obilky,

A koneén$, v seznamu souddsti pro vysilad Multton IT na str. 63 nenf uveden odpor R,, - TR 113 2k2.

Vétime, Ze laskavy étendi omluvi tyto nepifjemné nedostatky iinak urdit& zajimavého #=la 5.

Na upozornéni nadcho &terdfe uvddime téZ opravu &drnku GDO 2,5 + 250 MHz v RK 3 '65. N4hradni ekvi-
valent pro D7Z neni 35NP75, ale 36NP75, na schématu na str. 61 ma byt v fidic! m# ce el-ktronky 6F32 odpor
16 k2 a mé byt pfipojen na dolni vyvod potenciometru 25 k(3. Déle, na str. 37 je na obr, 53 horai ncozna&eny
odpor 10 MQ a na str. 46 mé byt na obr. 61 odpor 50 Q ptipojen na odbotku 120 V priméru sifového trarsfor-
métoru. :

Viem nasim étenafam a p¥iznivedm p¥ejeme pFijemné proziti vano&nich svatkd

a mnoho Gspéchl v novém roce 1966 — jak v osobnim Zivotég, tak i v praci, hlavné
radioamatérské



InZ. Karl-Heinz Schubert
(ve spolupréaci s R. Oettelem)

Kybernetika je jesté velmi mlady védni
obor, ktery se samostatné rozvijel teprve
béhem dvou poslednich desitek let. Jako
koneéné kazda jina véda vznikla i kyber-
netika na zdkladé pozadavka spoleéenské
praxe. Pot¥eba stalého zlepSovani vyrob-
nich prostredka, védecko-technicky po-
krok, éasteénd i iplna automatizace pru-
myslu s cilem vyrabét stale 1épe a levnéji
se konecné projevila v daliim a vyisim
rozvoji ovladaci a Fidici techniky. Na
relativné vysokém stupni teoretického
vyvoje ovladaci a regulaéni techniky se
zadalo vytvaret nové a velmi zajimavé
védecké odvétvi, které umoznovalo auto-
matické Fizeni jednotlivyeh procesua. Toto
odvétvi rychle roste, nabylo v kratké
dobé velkého vyznamu a nazyva se ky-
bernetika.

i. Zaklady kybernetiky

Technicka fyzika, zvlasté regulaéni a
ovliddaci technika je zdkladem, ze kterého
kybernetika vzesla. Kybernetika vSak jde
jesté o podstatny krok dile tim, ze po-
maha k maximdlni automatizaci fizeni
jednotlivych vyrobnich procesi. Tato
automatizace se vsak pfitom neomezuje
jen na procesy materialni vyroby, ale
sehrava svou vyznamnou roli i v narodo-
hospodafském planovani. Toto vSe pod-
minilo nutnost vzniku vseobecné teorie

o fizenych procesech a jejich automati-
zaci. Tim byl dan poéatek kybernetiky.

Zcela neodvisle na ni vzniklo jestéd
velmi piibuzné odvétvi elektronickych
pocitacich siroji, které je velmi tzce
spjato s problémy Fizenych procesi. Vse-
chny druhy véd, pfedevsim viak mate-
matika, fyzika a rizné obory techniky, si
vvzaduji Feseni komplexnich loh, jejichz
provadéni dosavadnimi zpusoby se jevilo
jako naprosto nehospodarné a dil¢im zpi-
sobem 1 naprosto nemozné. Ukdzalo se
totiz, Ze vSechny tyto iilohy mohou Fesit
jen rychlé elektronické automaty, které

‘byly vyvinuty zvlasté po II. svétové

vélce. Tyto pocitaci stroje potfebovaly
k optimalnimu vyuZiti uréitou raciondlni
metodu. Bylo totiZ nutné, aby nejen samy
uspofadavaly matematické operace, ale
aby soucasné Fidily téz jejich provadéni.
K tomu bylo tfeba daliiho intenzivniho
rozvoje teorie informaci jako tietiho zA-
kladniho kamene, na kterém je kyberne-
tika budovana. Pod pojmem technické
kybernetiky je dluzZno rozumét:

— teorii systému automatického fizeni
a zpracovani informaei,

— teorii informaeci (zdkonitosti v pfe-
nasent signala)

— a teorii logickych obvodu a podita-
cich stroju.

Slovo kybernetika ma puvod ve staro-
feckém kybernetikos. Jiz Platon wuZival
pojmu kybernetika, tj. vlastné uméni

Mnoho levnych radioamatérskych soudastek v novém roce vam pieje redakce
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kormidelnika v p¥eneseném smyslu slova
na schopnost Fizeni stdtu. V podcbneé
souvislosti se pak setkdvame s timto vy-
razem i u francouzského fyzika Ampéra.
Moderni definice slova kybernetika vsak
pochazi teprve z roku 1948, kdy americky
matematik Norbert Wiener polozil za-
klady tomuto novému védnimu oboru ve
svém slavném dile ,,Cybernetics, or Con-
trol and Communication in the animals
and the machine. Nednavnou praci
hlavné v odvétvi elektronické regulace
a ve spoluprici s mexickym fyziologem
A. Rosenbluethem dosel Wiener k po-
znani, Ze procesy Fizeni a predavani sig-
nalt v technickych zafizenich a zijicich
organismech jsou si velmi podobny.

Na zakladé tohoto zjisténi se zacalo
v nisledujicich letech horeéné pracovat
v riznych zemich, pfedevéim pak ale
v SSSR a USA, na moznostech dalsiho
vyuziti a rozvoje kybernetiky. Pritomn se
ukizalo, Ze souéasné vyvejové stadinm
kybernetiky jesté ani zdaleka neukazuje
viechny jeji moznosti. Z toho duvodu
také dodnes jesté neexistuje koneénd a
jednoznaéna definice slova kybernetika.
Z dosavadnich poznatka lze viak urdit
jakousi prozatimni definici, Ze totiz po-
poci kybernetiky mohou byt zkoumény
vlastnosti dynamickych, samofidicich a
samotfidicich systému, jakoz i pfitom
vznikajicich zakonitych pravodnich jeva.

Myslenka vyvoje automatickych ¥idi-
cich systému neni ani pro technické pro-
cesy nijak nova. Jak se totiz ¢lovék po-
stupné ujimal Fizeni urcitych procesu,
dosel k poznatku, Ze vysledek celého pro-
cesu je primo odvisly od ného, od jche
télesné zdatnosti a schopnosti rychlé
reakce. Netrvalo dlouho a ¢lovék zacdal
pomalu urcité fize procesa svérovat stro-
jum. Tak popisuje uz v roce 1588 Ra-
melli zatizeni, kterym byly udrzovany
otaéky mlynskéhokamene. Pozdéjivzrostl
vyznam pouziti automatického Fizeni
velmi podstatné. Vyznamnou meéron
k tomu dopomohlo pouZiti pary. S jejim
zavadénim se také vyskytla jedna z hlav-
nich potizi — totiz regulace p¥ivodu pary.
Teprve kdyz se Jamesu Wattovi podatilo
vyvinout automaticky rozdélovaé pary,
doslo k vétsimu pouziti parnich stroju a
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soucasné i ke vzniku dalsich stroji po-
hinénych parou.

Jednim z nejznaméjsich automatickych
zafizeni tehdejsi doby byl Wattiv od-
stiedivy regulitor otadek. Jeho tukolem
bylo udrZovat stilou rychlost stroje p¥i
meénicim se zatizeni. Tohoto cile bylo do-
sazeno regulaci pfivedu pary.

Popsané technické fidici systémy teh-
dejsi doby udrzovaly tedy urdité stavy
konstantnimi. Podobhné piiklady se zpét-
nou vazbou k udrzeni stabilnich podmi-
nek vsak najdeme i v pomérné velkém
poctu u zivych organismu, jako nap¥. pfi
udrzovini uréité télesné teploty, nebo
krevniho tlaku. Je to centrdlni nervovy
systém, ktery zaruluje udrzovani zadou-

eich hiadin. :

Spoleéné zdkonitosti, které v tomto
ohledu maji Zijici organismy a stroje, od-
halila pravé kybernetika. Jeji metoda
pfitom spociva v tom, Ze zkouma ab-
straktni procesy, probihajici v uréitych
idealnich objektech, z nichz je opét mozno
vyvodit Zadouci charakteristické znaky
konkrétnich objekta. V této souvislosti

‘je vhodné zminit se o algoritmovych mo-

delech stroju, popisujicich prici nervo-
vého systému. Do tétosfady patfi také
model, znamy vseobecné pod nazvem
,,kyberneticka zelva‘“, Shannonova ,,my$
v bludisti**, nebo i modely ¢éislicovych
poditacich stroju s uréitymi programy.

Soucasné tspéchy technické kyberne-
tiky spodivaji v prvni Fadé na tspésich
elektroniky, kterd vytvorila rychle pra-
cujici a maximdalné spolehlivé stavebni
prvky. Elektronika se tak stala zakladem
pro automatické Fizeni stroja. Jejim pro-
stfednictvim bude jednou v hudoucnosti
mozné fidit automaticky jednotnym sy-
stémem jednotlivé vyrobni procesy, pri-
demz price flovéka bude plné nahrazena
kybernetickymi stroji. Ndsledkem toho se
bude tézisté lidské price posunovat stale
vice do oblasti dusevni ¢innosti. V sou-
vislosti s témito cily ¢ekaji tedy elektro-
niku jisté nemalé dkoly. Pat¥i k nim mezi
jinym neustdlé zvySovani spolehlivosti a
dal$i zmenSovani objemi jednotlivych
elektronickyeh stavebnich prvkia. Vskut-
ku dalekosahlé perspektivy ma vsak vy-



prekdzka

Obr. 1. Pohyb Zelvy u piekdzky s body otd-
cekk 0y a O, (M == kybernetické vozidlo)

voj molekularni elektroniky (tzv. obvody
pevné faze, mikrominiaturizace).

Nedlekejme vsak od kybernetiky Zadné
zazraky. Vyfeseni viech dkold nenastane
néjakou tajemnou cestou samo od sebe,
ale je vazano velmi redlnymi pfedpoklady,
podminénymi zase pravé elektronikou.
Automaty a vsechny Fidici systémy jsou
koneckoneul — at uz jsou sebemodernéjsi
a sebedokonalejsi — stidle jenom produk-
tem lidského premysleni a maji slouzit
jenom jednemu téelu: poméhat zvysovat
produktivitu prace, zpiijemtiovat a zkras-
lovat lidsky zivot.

li. 1. Kyberneticka Zelva

U navitévnika III. celostdtni vystavy
radioamatérskych praci, pofddané GST
v Berlinském postovnim museu pfi pfi-
lezitosti setkani amatérd NDR, vzbudil
zivy zdjem kyberneticky model vozidla.
Funkce tohoto modelu kybernetického
vozidla se da odvodit od znamé kyberne-
tické Zelvy, kterd byla popularizovina
v SSSR uz v roce 1958.

Kybernetické modely jsou velmi vhod-
né ke snadnéj$imu pochopeni kyberne-
tiky. Kyberneticka Zelva napf. provadi
jednotlivé tdkoly analogicky s impulsy
mozku zvifete (ve zjednodusené formé).
Stavba jednoduchého kybernetického mo-
delu je proto velmi vhodna k podniceni
technického zajmu mladeze, ktera tak

ziskdva velmi cenné poznatky z techniky
a nadto se velmi vhodné bavi vlastno-
ru¢ni vyrobou modelu. Tyto divody byly
pravé také podnétem k sestaveni kyber-
netického pojizdného modelu. Aby pak na-
podobeni bylo wmoznéno skuteéné vsem,
bylo ke stavbé pouZito jen béznych sou-
fastek. (Pohonny mechanismus si musi
konstruktér zhotovit napf. ze dvou ba-
teriovych motora Igla ~ red.).

Vystavovany model provadél nasledu-
jici dkony:

1. zcela jednoduché napodobeni hmatu —
model se pohyboval pfimo vpied az do
doby, kdy narazil na néjakou piekazku.
Po ,,nahmatani* pfekazky cidlem zacal
couvat, p¥ifemz se otacel zhruba o étvrt
obratky a pak pokraéoval opét v pohybu
pfimo vpfed. Pohyb modelu je zfejmy
z obr. 1. Pokazdé, kdy model ,,nahmatal‘
jakoukoliv prekdzku, nasledoval vyhy-
baci manévr a po ném zase pohyb vpfed.

2. Zcela jednoduché napodobeni zraku —
model se pohyboval v kruhu kolem vlastni
osy az do doby, kdy ,;uvidél** svételny
zdroj. V okamziku, kdy paprsek svétel-
ného zdroje zasdhl model, ukonéil model
kruhovy pohyb a zaédal se pohybovat
piimo ke svételnému zdroji. Zménilo-li se
stanovisté svételného zdroje béhem po-
hybu vpfed, ustal v tom okamZiku primo-
éary pohyb, vozidlo se pocalo opét otadet
kolem vlasini osy az do doby, kdy znovu
objevilo svételny zdroj. Pak nastal zase
pohyb vpied. Tento déj zachycuje obr. 2.

3. Jednoduché napodobeni sluchu — za-
chytil-li model béhem svého pohybu
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Obr. 2. Pohyb Zelvy pfi hleddni svételného
zdroje
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Obr. 3. Pohyb Zelvy pii piisobeni zvuku
v bodé O

zvuk, popf. tén v dostateéné hlasitosti,
,»,lekl se*“ a prerusil na nékolik okamzika
sviij pohyb; pokracoval v ném opét az
po doznéni zvuku. Tento postup se opa-
koval vzdy, kdykoliv model ptijal zvuk
patfiéné hlasitosti. Ndzorné je to zachy-
ceno na obr. 3.

Viechny t#i funkce se daji pochopitelné
dasové sladit a mazeme je nechat pusobit
na model souéasné. Obr. 4 pfedstavuje
pravé tento pripad. Model (M) se nachazi
ve vychozim postaveni a otaci se kolem
vlastni osy. Jakmile zaujal pezici v bodé
O,, usmérnil sviij pohyb pfimo do sméru
svételného zdroje — zarovky (Z). P¥ipust-
me, Zze pii dosazeni bodu 0, se ozvalo bud
zapisknuti nebo tlesknuti. Model se
,,ulekl**, pferusil svaj pohyb a zistal asi
na 1 vtefinu stat. Vzapéti nato pak opét
pokraduje v pohybu ve sméru svételného
zdroje. V hodé O; vsak narazi na prekdz-
ku. Ihned po narazu provede model uhy-
baci manévr zpét se svou boéni étvrt-
obratkou. Zhruba v bodé O, by mél zménit
pak zase sviij smér na piimocary, ale
protoze se otackou vymkl pusobeni své-
telného zdroje, zadina jej opét otdcenim
hledat. V bodé O; jej koneéné zase nasel
a pokraduje v jizdé ve sméru k nému. PFi
provadéni vyhybaciho manévru u pfe-
kazky a pfi otdleni vozidla béhem hledani
svételného zdroje viak musime dbit na
to, aby se model oticel do protisméru,
jinak by totiZz p¥i hledéni svételného
zdroje najel opét na piekazku, kterou
pravé opustil.
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H. 2. Prakticka stavba modelu

Nejvétsi starost pFi vyvojovych pracich
na modelu vozidla da pochopitelné vo-
zidlo samo. Konstrukce hnactho za¥izeni
se vsemi nutnymi souédstkami a dily,
lozisky apod. vyzaduje pochopitelné vy-
baveni vhodnymi nastroji. Proto jsme
hledali néjaké vychodisko z této situace,
Pomohl nam v tom utopicky model
»,Omega®, vyrobeny hrackafskym pri-
myslem NDR. Tato hracka byla piivodné
dalkové fizena bowdenem a pohénéna
housenkovymi pasy. Kazdy z téchto pasu
ma svij vlastni motor. Podle toho, kiery
motor je uvadén v pohyb, nastava také
otideni modela. Jednoduchym piepélo-
vanim motoru se dosahuje pohyb wvzad.
S pomoci tohoto utopického modelu se
nidm poda¥ilo vyfesit zcela jednoduse
mechanicky pohon tak, Ze nebvlo nutno
vibee pouzivat komplikovanych ¥Fidicich
systémi s magnety atd.

Pro model kybernetického vozitka jsme
pouzili cely spodni dil hracky bez pod-
statnych zmén. Jen pro pfehlednost a ke
zdokonaleni pfepinani jsme p¥ivody obou
motora umistili na malou pridavnou listu.
Pro pfedvadéni jsme také zaménili pu-

Obr. 4. Kombinovany pohyb Zelvy (kombi-

nace obr. 1 az 3)



vodné pouzité 2 baterie malymi NiCd
akumuldtory vhodné velikosti. Ostatné,
tento zasah jsme provedli jen z praktic-
kych divodia — abychom totiz pfi pFed-
vadéni nemuseli ¢asto kupovat a ménit
normalni baterie, pouzivané v kapesnich
svitilnach, Celd elektronickd &ast s vy-
jimkou hmatového ¢idla byla namonto-
viana na pertinaxovou desticku odpovi-
dajici velikosti. Jednotlivé funkéni prvky,
jako mikrofon, zesilovaé, dil ¢asové kon-
stanty, klopny obvod, relé, prepinaé¢ atd.
jsou usporadany tak, Ze k jejich vyjmuti
a pouziti k jinym pokusim staéi jen maly
zdsah pdjeckou (odpdjenim nékolika
spoju), p¥ipadné sSrouboviakem (odsrou-
bovanim jednoho $roubu) a naopak mo-

del lze v nejkratii dobé opét uvést do
puvodniho stavu. Tento zpusob se nam
jevil velmi @éelny a ekonomicky, protoze
zhotoveni jednotlivych dila je relativné
dosti ndkladné a je proto vyhodné, lze-li
je kdykoliv pouzit k jakymkoliv jinym
ulelam.

Pifed popsénim jednotlivych elektro-
nickych prvka bychom chtéli jesté zdu-
raznit, Ze velmi pouénym a zdbavnym je
itakovy model, ktery disponuje t¥eba jen
jednim ze zde uvedenych orgdni, to je
tfeba jen ,,hmatem®, ¢i ,,zrakem**, popf¥i-
padé ,sluchem*’. Lze tedy jen doporudit
pii pripadné stavbé zacit s tim nejjedno-
dussim a teprve pozdéji model zdokona-
lovat.

Obr. 5. Vlevo na fo-
tografii vypinacovd
deska s celym elek-
tronickym  zarize-
nim, uprostied pod-
vozek s motory a
zdrojem - proudu,
zcela vpravo stara
maskovaci  kepota
utopického vozitka -
5,Omega* s piivod-
nim tlacitkovym za-
Fizenim
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Obr. 6. Zapojeni
»hmatu*  kyberne-
o+ tické Zelvy

Hmat. Nejjednodussim funkénim or-
ganem kybernetického jizdniho modelu
je pravé ,hmat“. Zapojeni je zfejmé
z obr. 6. Spinal S spina privé v oka-
mziku, kdy model svym hmatovym ¢&i-
dlem nardzi na prekdZku. P¥i uzavieni
okruhu se nabiji elektrolyticky konden-
zator 50 pF. Tim se otevie tranzistor T,
a soucasné se otvira i tranzistor T,. Pfe-
klopi relé Re, a pfepne kontakty I az IV,
Relé zastane piitazeno tak dlouho, aZ se
kondenzator téméf vybije. Doba vybiti
se dd regulovat potenciometrovym trim-
rem R,. P¥i nastavovani musime dbat
na to, aby doba vybijeni trvala pravé tak
dlouho,nez se model dokaZe otocit o étvrt-
obratku. Vyobrazené zapojeni se dvéma
tranzistory bylo voleno proto, aby se
vystadilo s co nejmensi kapacitou kon-
denzatoru. Je také docela mozZné vypustit
tranzistor T, pfedfadny odpor R, zmen-
§it a pouzit nabijeci kondenzitor o pod-
statné vyssi kapacité, Pak musime také
zmeénit R,. VSechny stavebni dily s vyjim-
kou spinade byly sefazeny na zcela malé
pertinaxové destiéce podle obr. 7. Tato
mala stavebnicovd jednotka se pak da
velmi snadno odpojit a pouzit eventualné
pro jiné uéely, napf. pro elektronicky é&a-
sovy spinaé do fotokomory.

Spinaci kontakty relé jsou v klidu na-
staveny tak, Ze oba motory pohanéji mo-
del vpied. Jsou-li pfepnuty, méni se pola-
rita pfivodu proudu do motoru, jeden
z motora pak pracuje obracenym smérem
a druhy je pomoci tfetiho kontaktu vy-
fazen z Cinnosti viibec. Tim je zpiscben
chod zpét, spojeny s otdc¢enim. Piidavny
kontakt IV, naznaleny ve schématu na
obr. 6, je vyuZit teprve tehdy, je-li po-
uzito i orgdnu ,,zraku‘’.

Pouzité souéastky:

Tranzistor T; - nf tranzistor stfedni
hodnoty proudového zesileni, 0C810 aZ
0C816, 0C825 apod.

Tranzistor T, — 150 mW-—tranzistor
0C821, 0C825 apod. (na konci tohoto vy-
tisku jsou uvedeny pievodni tabulky
tranzistoru z NDR a nasich).

Elektrolyt 50 uF/6 -~ 8V,

Odpor 150 kQ/0,1 W.

Potenciometrovy trimr 500 k(.

Malé relé (RFT, nebo Sturmann KG,
odpor vinuti 80 = 150 Q, vhodny pro
4,5 V).

Kontakt pro spinaé byl v modelu zho-
toven velmi jednoduge. Sestava, jak je
koneéné zfetelné z obr. 8, z ohnutého
pasku ocelového péra. Tento pdsek je

+ &0 | eliyt ] ? Obr. 7. UspoFddang
- @16 Re, N Jednotlivych staveb-
S o (/| | & ] J nich prvki na des-
ticce pFi montdzi

80 - _ orgdnu ,hmatu*
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vyvody

Schématickd montdz

»hmatu* (tykadel)

Obr. 8.

organu

pfipevnén na predku modelu sroubem
M3. Ocelovy pasek je ohnut tak, Ze v klidu
jsou kontakty rozpojeny. Druhy kontakt,
ptipevnény druhym Sroubem M3, tvofi
rovnéz maly kousek ocelového plechu, za-
hnuty do tvaru U. Na pasek ocelovéko
péra je pfipdjen kousek médéného dritu
o $ifi modelu. Jakmile narazi model timto
driatem na jakoukoliv pFekazku, uzavre se
elektricky okruh (spinaé S na obr. 6). Né-
jaké zvlastni izolovani p¥i upeviiovéni
kontaktu neni nutné, protoze spodek mo-
delu je zhotoven z nevodivého materialu.

Zrak. Organ zraku sestdva z fotoelek-
trického prvku — fotoodporu, jehoZ odpor
se zmensuje se vzrustajicim osvétlenim.
Jako pfepinaci stupeii je v tomto piipadé
pouzit Schmittuv klopny obveod. Toto za-
pojeni umoznuje rychlé prepnuti relé.
Schéma je uvedeno na obr. 9. Ve Schmit-
tové klopném obvodu jsou pouZity nizko-
frekvenéni tranzistory stejného typu
stfedni hodnoty proudového zesileni (T,
a T,). Vhodné jsou vSechny typy 0C810 az
0C821, 0€870, 0C825 apod. Klopny obvod
je spoustén fotoodporem typu CdS.

U tranzistora T, je na bazi p¥ipojen
ochranny odpor 5 kQ. Je-li fotoodpor
zasazen uréitym mnozstvim svétla, klesa
jeho vnitfni odpor. Tim soudasné stoupa
proud baze tranzistoru T, a Schmittiv
obvod se preklapi. Kolektor tranzistoru
T, je spojen pfes odpor 1 kQ s bazi
tranzistoru Ty. Pro tento tranzistor byl
vyvolen typ s kolektorovou ztritou
150 mW (0C821 nebo 0C825). Uzavie-li
se tranzistor T, p¥i osvétleni fotoodporu,
stava se baze tranzistoru T, zdpornéjsi,
tranzistor se otevie a relé Re, pieklopi.

Toto relé je stejného typu jako pro
orgin ,,hmatu®. U relé¢ je vyuZita pouze
jedna dvojice kontaktu, ktera pak, neni-li
fotoodpor osvétlen, rozpoji okruh jednoho
z motoru a tim dochazi k otdéivému po-
hybu modelu. Jakmile je viak fotoodpor
zasaZen svetelnym zdrojem, kontakt relé
sepne, oba motory dostavaji elektricky
proud a model se pohybuje p¥imodare.
Také celd funkéni skupina ,,zraku‘ byla
postavena na pertinaxové desti¢ce podle
obr. 10. Na ném je také jasné usporadani
jednotlivych stavebnich prvki. Fotood-
por byl umistén na dné trubicky, pred
kterou je upevnéna mald jednoduchi
sbérna ¢ocka. Tim je dosazeno toho, Ze
funkéni orgdn spind teprve tehdy, je-li
model svou pfedni sténou jiZ otocen ve
sméru svételného zdroje. Je ponechano na
libovali konstruktéra jakou sbérnou
¢ocku pouzije a jak jL umisti., Autor pouzil
star$i schranku malého diaprojektoru, na
jehoz zadni stranu pFilepil fotoodpor.
Vrchni sténu schranky opatfil otvorem,
do néhoz vlepil zcela obyéejnou hodinar-
skou lupu (zvétSovaci sklo). Ma to tu vy-
hodu, Ze pfi silném osvétleni, napf. pfi

Obr. 9. Zapojent
s,2rakového’ organu
kybernetické Zelvy

2 Radiovy konstrukeér
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Obr. 10. UspoFdddnt stavebnich prvka
»waraku't na destiéce

. predvadéni modelu v mistnosti p¥i jasném
velernim svétle Zarovky, miZe byt
vmontovana vhodnia clona, kterd brini

rusivému vlivu okolniho prudkeho svétla,
Rovnéz tak u ,,zrakového orginu lze

Schmittiiv klopny obvod i se spinacim
tranmstorem, relé a fotoodporem 8 vesta-
vénou ¢ockou poufzit i pro jiné hcely podle
momentalni potfeby. Schmittav klopny
obvod lze pouzit jako elektronicky sta-
vebni dil v3ude tam, kde méa byt dosazeno
rychlé pfepnuti relé pfi uréitém proudu
nebo napéti. Fotoodpor s ¢ockou je pak
pouiiteln)’r pfi viech p()kusech kde vyza-
dujeme vet51 citlivost viaéi svételnému
zdroji (napr. zatmivaci, p001ta<:1 zafizeni
atd.).

Sluch. Orgén ,,sluchovy* je na rozdil
od prvnich dvou popsan{fch orgéni trochu
nakladnéjsi. Jako snimadé pOaIOuZl velmi
dobfe zcela obyce_]nd kryeialmd mikro-
fonni vlozka, umisténa opét na pertina-
xové desticee spolu s dvoustupnovym ze-,
silovacem. ZapOJem zesilovace Je .na obr.
11. Aby zafizeni melo co nejméné staveb-
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Obr. 11. Zapojeni ,,sluchu® kybernetické
Zelvy B
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Obr. 12. Uépoi‘dddni stavebnich prokii
y»,Sluchu® na desticce :
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nich prvki, byl pouZit bézny stejnosmér-
ny zesilovaé. U tohoto (v naSem pt¥ipadé
nizkofrekvenéniho) zesilovale nezalezi
vibec na prabéhu kmitoétové charakte-‘
ristiky.

Sluchovy orgén pracuje takto Jakmﬂe
krystalovy mikrofon zachyti zvuk, je
mikrofonem vyribéné napéti zesileno

tranzistorem T, a stejnosmérné vizanym

tranzistorem T,. Ovladaci zafizeni je se
zesilovadem vazino transformatorem Tr,.
Pracovni bod tranzistoru T, a soucasné
i T, j¢ nastaven trimrem 500 kQ) na maxi-
malni zesileni. Bylo pouiito tranzistoru
typu 0C870. Je vSak mozno pouzit i kte-
rykoliv jiny nizkofrekvenéni tranzistor.

‘ Transformétor Tr, je libovolny (va-
zebni, vystupni pro dvoudinny stupen,
zapojeni s pievodem 1 : 1) v malém pro-
vedeni pro tranzistorové prijimace, napf.
VT39. Priblizné usporddini jednotlivych
dila je uvedeno na obr. 12. Krystalovy.
mikrofon byl vcetné guniové podlozky’
pFilepen pfimo na transformitor tak, Ze
otvory je obracen vzhiru (v obr. 12 neni
vyznaceno), Zesilené stfidavé napéti mi-
krofonu, vychazejici zc zesilovace, je
usmérnovano na sekunddrni strané trans-
formatoru Tr, germaniovou diodou typu
0A705 (nebo 0A625) a pfivadéno k nésle-
dujicimu stavebnicovému dilu. Je jim
zpozdovaci ¢len (obr. 13), ktery je sesta-.
ven podobné jako =zafizeni ,hmatu‘‘.

- Také u ného jsou soucastky namontovény

na pertinaxové destitce podle vzoru na
obr. 7

Protoe zcsilovaé na obr. 11 dava rela-
tivné malé napéti, bylo v ovlddacim za¥i-
zeni (obr, 13) pouzito piidavného tranzis-
toru T, ktery je v klidovém stavu uza-
vien, Pfijde-li nyni na vstup usmérnéné
stiidavé mnapéti (pulsujici stejnosmérny



Obr. 13. Zapojeni
zpoidovaciho clenu
pro orgén ,sluchu®

_ proud) otvird se tranzistor T; a nahxp
soudasné kondenzator 5 pF, pfipojeny
- paralelné k odporu emitoru. Tim dostava
“ baze tranzistoru pies predfadny odpor

50 kQ proud, ktery otevird tranzistor.
Ste]nosmernou vazbou se soucasné ote-
_ vira i tranzistor T a relé v jeho kolekto-
rovém okruhu pteklopi. Kontakiy relé
prerusi jeden z pfivedd k obéma moto-
rium. Model zistava ihned stat. Soucasné
ale piipind relé na vstup T, paralelné
k 5 pF druhy kondenzator (50 puF), ktery
byl pfedtim nabit plnym napétim. Tim je
- dosaZeno jednak tohe, Ze sé prodluzu]e
., VyhljeCI doba a Jednak 1 toho, Ze vybijeci
doba je stéle stejné dlouha, bez ohledu na

intenzita zvukového signélu a timispicku
“vstupniho napétového impulsu. Vlastni-

doba pfepnuti relé — doba, kdy model
stoji — zavisi vyhradné na kondenzatoru
50 uF. Zapojeni zpozdovaciho c¢lenu je
‘bez jakychkeliv zvldsinosti. Je nutno jen

upozornit, ze u tranzistoru Ty je mezi jeho -
bazi a kladny pél zafazen proménny od-.

" por 25 kQ, jimz se nastavuje vstupni cit-
‘livost. To je nezbytné, protoZe jinak by
v ‘hlukem p¥eplnériych mistnostech vy-

pinalo relé neustile. Doba zastaveni mo-
delu (tj. vlastné doba potfebnd k dokon-
¢eni vybijeni kondenzatoru 50 pF) mize
byt opét upravena druhym potenciome-
trovym trimrem asi 100 kQ. Jako tran-
zistora T, a T, bylo v modelu pouZito
typu 0C870, zatimco T, je opét typ pro
150 mW (0C821), ale lze pouzit i jiné
nizkofrekvendni tranzistory. Autor také
nenakupoval pfi volbé tranzistory nové,

-ale pouzil téch, které uz mél ze své dri-

véjéi ¢innosti k dispoziei. Na obr. 14 je
blokové zapojeni celého zafizeni a zndzor-
néni éinnosti relé. Jednotlivé symboly
znadi:
M - krystalovy mikrofon

- MZ - mikrofonni zesilovad

— .usmérnovaci dioda

CZ - obvod &asového zpozdéni, sestd-
‘ vajici z nizkovoliového elektro-
lytu a pevnych nebo proménnych
odpor, uréujicich dobu pfitazeni

relé ,
ZR - zesilovaé relé, sestavajici z jed-
noho nebo 1 nékolika tranzistoru,
zapojenych jako stejnosmérny
zesilova¢. Proud kolektoru po-

S
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schéma kybernetické
Zelvy




sledniho tranzistoru musi odpovi-
dat proudu relé

Re - relé pro tranzistorova zapojeni
S ~ tlaéitkové spinace
F - fotoodpor

KO - klopny obvod

M, a M, jsou oba pohonné motory, které
jsou v souladu s jednotlivymi funkcemi
bud zapinany, vypindny nebo pfepinany.
S, slouZi k zapnuti nebo vypnuti eelého
modelu, zatimco spinaé S, spojuje na-
kritko kontakt relé pro organ ,,zraku‘‘.
Sepneme-li S,, vylouéime organ zraku a
mohou byt predvadény zbyvajici orgiany
,,hmatu‘‘ a ,,sluchu‘‘.

Pro snadnéjsi demonstrovani zrako-
vych schopnosti kybernetického modelu
si muzete jesté dodateéné zhotovit p¥i-
ruéni lampu se $titirou o dostateéné délce.
Tato Zirovka s objimkou byla upevnéna
na pevné podloZce a p¥i demonstraci je
pouzivana jako cil pro zrakové vnimani
»zelvy®. Velmi dobfe se s ni d4 demon-
strovat predevsim otdéeni modelu za své-

telnym zdrojem. Pro demonstraci ,,slu-
chu® je vyhodné pouzit pistalku na psa,
ktera vydava tény lezici bud mimo, nebo
na samém okraji oblasti ténu slysitelnych
lidskym sluchem. Je skuteéné zajimavé
predvadét, jak model reaguje nejen na
tony o kmitoctech v oblasti lidské slysi-
telnosti, ale i na signaly s podstatné vys-
§imi kmitolty. Aby dojem ,,kybernetické
zelvy* byl dokonaly, zhotovili jsme lat-
kovy poklop, prisity na draténé kon-
strukei, kterym byl cely model zakryt.
Tento poklop pak byl opatfen otvory pro
mikrofon a fotoodpory a cely pestfe po-
malovin. Jenomze se tak model podobal
spiSe mandelince bramborové, nez zelvé,.
Mimoto jsme pripojili jesté malé dobijeci
zarizeni. To je viak pochopitelné nutné
jen tehdy, kdy je pouzito misto kapesnich
baterii malych NiCd akumuldtora. P¥i
demonstracich s hotovym modelem se
ukdzalo, ze hnaci zafizeni pravé pro ne-
s¢etné otadeni, které musel provadét, ob-
¢as vynechavalo. Gumové pdsy se po né-

Obr. 15. Pohled na
model s jednotlivy-
mi  zapojovacimi
destickami.
Dole orgin ,,hma-
tu*, uprostied or-
gén ,zraku’‘, na-
hofe zpoZdovaci clen
»sluchu®.  Mikro-
fonni piedzesilovac
(organ ,sluchu‘‘)
se nachdzi pod mi-
krofonem, pod nim
je schranka s foto-
odporem  orgdinu



Obr. 16. Celkovy pohled na dohotovenou

kybernetickou Zelvu, kterou vyvinul R.
Oettel, DM2ATE

jaké dobé¢ vytahaly a musely byt zkraco-
vany. Na obzvlasté nevhodném terénu se
pak stavalo, Ze ndsledkem silného tfeni
pasu o terén hnaci housenkové pasy
sklouzavaly. Ale i tyto nepfijemnosti byly
koneéné odstranény drobnymi dpravami.
Mnoho starosti ndm zptsobovala az pfi-
lisnéa citlivost ,,sluchu‘‘. Toto funkéni za-
Fizeni je totiz p¥i vytofeném potencio-
metru tak citlivé, Ze dokonce 1 velmi
tiché zvuky zastavily mnohokrit vozidlo.
Dokonce uz jen i zvuk pohonnych motoru
zpusobil nékolikrit, Ze se relé vypnulo.
Musela tedy byt citlivost podstatné sni-
7ena. Pomuze také zvukova izolace: ko-
lem mikrofonni musle jsme umistili ko-
le¢ko z pénové gumy a tim jsme dosahli,
ze hluénost vlastntho modelu podstatné
méné ovliviiuje ,,sluchovy‘‘ organ.

V textu jsme nékolikrat naznadili, Ze p¥i
stavbé je mozna cela fada zlepSovacka,
které bud konstrukei zjednodusi nebo
zlepsi. Je dokonee také mozno zkonstruo-
vat zafizeni pro ,,védomi‘* k vyvolavani
podminénych reflext. I to jsme vyzkou-
Seli. Jeho popisu se vSak nevénujeme,
protoZe vyzaduje pomérné mnoho p¥idav-
nych dil, je pomérné nakladné a kompli-
kované. Konecéné, jak vypada zapojeni
pro podminéné reflexy si ukdzZeme jesté
u ,,kybernetické kocky“.

11.3. Kyberneticka ko&ka

Zkouseli jsme konstrukei Zelvy s raz-
nymi pfidavnymi stupni, s jejichZ pomoci
muzeme u modelu dosdhnout i napodo-
beni podminénych reflexi. Jejich proces
je nasledujici: narazi-li Zelva na pfekizku
a soucasné prijme i zvukovy signal
(hvizd), ,,zapamatujte si to*‘. Jestlize
hned pfi nasledujicim pokusu vystavime
model jen WGdéinku zvukového signalu
(hvizdnutim) a souéasné odstranime pfe-
kazku, reaguje model stejné, jako by mél
prekazku v cesté, jako kdyby se chtél
tedy vyhnout. Tento reflex se vsak nic-
méné po néjaké dobé ztrati.

Pravé popsana nova vlastnost ,,kyber-
netické zZelvy®, kterd se ,naucila® pifi
soucasném narazeni na prekdazku a zvuko-
vém signalu reagovat uréitym zpusobem,
se viak jesté nepodobala skuteénému pod-
minénému reflexu a tak musely byt po-
stupem ¢asu pfistavény jesté dalsi sta-
vebnf prvky. Tim se vSak stalo, Ze Zelva
piibyvala stdle na vaze a jeji zafizeni se
stavalo pomalu nepfehledné. Jako vhod-
néjsi model pro predvadéni podminénych
reflexit se jevila , kybernetickd kocka*,
ktera byla pro tento idel také specialné

Obr. 17. Model kybernetické kocky byl ve-

stavén do krabice z umélé hmoty
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konstruovana. Bylo u ni uZ? pouZito mo-
dernéjsich stavebnich prvka, uplatnéna
vyzkousena zapojeni a viechny poznatky
ze stavby jednotlivych dili technikou
amatérskych moduli. To se vkazalo jako
nezbytné proto, aby jednotlivé amatérské
krouzky si snadnéji rozsirily své poznatky
na funkei modelu, ale souéasné se sezna-
mily i s modernimi stavebnimi prvky, za-
pojenimi a s postupem viech praci.

Pro vzor konstrukce kybernetického
modelu se muZeme obratit k riznym
funkeim a jevim v Zivé piirodé, i kdyz
jsou zde vsechny dynamické a automa-
tické Fidici systémy trochu komplikova-
néjsi. Kazdému zivodichu jsou vlastni
urcité reakce na jevy z okolniho svéta,

tzv. nepodminéné reflexy. Nadto pak je
jesté celd Ffada Zivoéichu schopna ,,na-
udit se* tzv. podminénym reflexum.
Kazda kocka nap¥. pfi nahlém prudkém.
svétle prudce privira o¢i (podminény re-
flex). Udélate-li vsak s koc¢kou pokus ta-
kového druhu, Ze pfed kazdym nahlym
osvétlenim pfedeslete jesté zvukovy sig-
nal a budete-li- tento pokus nékolikrate
opakovat, spoji si kocka oba jevy a éeka
pak po kazdém zvukovém signalu auto-
maticky 1 prudké svétlo a piivird odi,
i kdyz od prudkého osvétleni upustite.
A naopak, upustite-li pfi zvukovém sig-
nalu od prudkého osvétlovani nékolikrate
za sebou, ,,zapomene‘‘ kocka prosté spo-
jovat zvukovy signil s osvétlovanim.
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Obr. 18. Na perti-
naxové desticce jsou
uspordddna  kon-
takini pera z dratki,
do kterych jsou za-
souvdny  kolicky
stavebnich skupin
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Obr. 19. Funkéni schéma kybernetické
kocky

NAizorné vzezfeni nadi kybernetické
koc¢ky je na obr. 17. ,/Télo* ko¢ky tvoii
zcela oby&ejna krabitka z umélé hmoty,
‘jejiz vicke nese vptedu obrazek kodidi
hlavy. Jednotlivé stavebni dily jsou na-
montovany na rubu vi¢ka (obr. 18). Zdroj
elektrické energie je napojen zvenéi na
dvé zditky. Prithlednd krabicka z nmélé
hmoty byla pro model zvolena ze dvou
divodia. Jednak proto, zZe dokonale
ochrani pfed prachem, jednak i proto, Ze
pii pfedvadéni modelu je mozno sledovat
funkei jednotlivych elektronickych stup-
1if, aniz musela byt provadéna demontaz.

Funkéni schéma kocky popisuje obr.19.
Koéiéi oéi jsou napodobeny dvéma Zzaro-
vickami, které sviti v klidovém stavu.
Svitici Zarovicky znamenaji, Ze o¢i jsou
otevieny, nesvitici znamenaji, Ze odi jsou
zavieny. V okamZiku, kdy na fotoodpor F
dopadne svételny paprsek (napf. z oby-
dejné kapesni svitilny), otvird se spinaé

rz*@

Obr. 20. Zapojeni predzesilovate mikrofonu

Obr. 21. Zapojeni Schmittova klopného ob-
vodu

Sp. S nim souvisejici kontakt S, rozpini
okruh Zirovicek, které zhasinaji. Spinaé
Sp spina souéasné i kontakt S,. Ozyva-li

- se soulasné se svételnym paprskem i zvu-

kovy signél (hvizd), je prijiman mikrofo-

‘nem M, zesilen zesilovadem MZ, ysmér-

nén diodou D a prostiednictvim S; a S,
veden k RC ¢&lanku. Usmérnéné ténové
impulsy zvysuji napéti na kondenzatoru
v RC ¢&lanku tak dlouho, az vypne dasovy
spinaé, resp. obvod éasového zpozdéni
(CZ). Jakmile je CZ vypnut, ovliviiuje
soucasné i kontakt S; a nechdva jej po
uréitou dobu pieklopeny. Jakmile pfepne
S; jdou vSechny stejnosmérné impulsy
z M - MZ - D ke spinaéi Sp. To znamena,
v tom okamziku muze zvuk (hvizd) ovliv-
nit spinaé Sp, aniz by na fotoodpor dopadl
svételny paprsek. Hvizd tedy zpusobi
uzavieni oéi kybernetické kocky (zaro-
vitky zhasnou). Po uplynuti doby caso-
vého zpozdéni se obnovuje zase puvodni

Obr. 22, Zapojeni stejnosmérného zesilovace
proudu
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Obr, 23. Zapojeni casového spinace

stav (kocka podminény

reflex).

Obr. 20 az 24 zndzortuji zapojeni jed-
notlivych stavebnich dila. Viechny sta-
vebni dily jsou k sehnéni na nasem do-
maécim trhu (plati v NDR — u nés bohuzel
nic podobného neexistuje a nutno si tedy
dily nejdfive zhotovit — red). Tak napft.
klopny obvod byl zhotoven ve velikosti
20 % 25 mm (KUYV 1). Dily s relé, vykono-
vymi tranzistory atd. jsou naro¢néjsi na
prostor a maji velikost 40 X 25 mm (sou-
mérny koncovy stupen GES4-1), nebo
60 x 25 mm. Tyto prvky jsou vsechny
umistény vodorovné a na obou vzkych
stranach opatfeny pfipojovacimi kolicky
(vyvody). Obr. 25 pfedstavuje nékolik
stavebnich dild koéky. Jednotlivé dily
autorova modelu byly sestaveny elektric-
ky 1 mechanicky podle jeho vlastnich zku-
Senosti, ¢imz neni feceno, Ze jsou zrovna
idealni. PFi stavbé je nutno dbat pfede-
viim na univerzalni pouzitelnost, aby
byly umoznény i néroné kombinace
dila.

Celkové zapojeni kybernetické kotky
je zndzoruéno na blokovém schématu
(obr. 26). Toto zapojeni viak neni jedinou
moznosti, tim méné pak nejjednodussim
Fesenim. Vymeénitelné stavebni dily dovo-
luji pracovat jaksi s vétSim rozmachem,
protoze pak neni nutné pro kazdé nové
zapojeni kupovat nebo pofizovat dalsi
nové stupné. Jen skuteiné specidlni
stupné a stavebni prvky byly zhotoveny
jako jednotcelové. Urdita ¢ast stupni, po-
uZita na tomto modelu, byla postupné po-
uzita i u kybernetického mola, motyla a
konecéné i k jinym déelum. Cisla pFipojek

2244
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Obr. 24. Zapojeni ¢clanku éasového zpozdéni

a oznaceni stupnu v obr. 26 jsou naprosto
totozna se stavebnimi dily na obr. 20 az
24.

Jakmile dopadne na fotoodpor F své-

~telny paprsek, zmensuje se jeho odpor

imérné intenzité osvétleni. Ve stavebnim
dilu ZS (obr, 22) se vlivem stoupnuti ko-
lektorového proudu prvnihe tranzistoru
zmensuje napéti na bizi tranzistoru T,
(GD160 nebo 0C832). Zarovicky Z v ko-
lektorovém obvodu méni svij jas a p¥i
dostateéném osvétleni fotoodporu viplné
zhasinaji. V tomto okamziku je spid na-
péti mezi bodem 4e a kladnym pélem
velky, takze pres D, dostdva zesilovaé
mikrofonu MZ (obr. 20) dostatek stejno-
smérného napdjeciho napéti k tomu, aby
mohl odevzdat stejnosmérné impulsy do-
stateéné velikosti. Pfijme-li pfi zhasnu-
tych Zdarovickach mikrofon M silny zvuk
(hvizd), je pfi dostatecném zesileni MZ
vyroben stejnosmérny impuls, ktery je
vyhlazen kondenzatorem 10 000 pF. Tim
je preklopen Schmittiv klopny obvod
KO, (obr. 21). Od ného po preklopeni jde
signdl pfes kontakty od ¢asového spinace
CS (obr. 23) ke zpozdovacimu é&léanku CZ
(obr. 24).

Ve zpozdovacim ¢élanku se pomalu na-
biji RC ¢len. Je-li vysléno viee zvukovych
impulsa (vice hvizdu), asi 5 az 10 p¥i sou-
casném osvétleni fotoodporu, zvétsuje se
naboj druhého kondenzatoru RC élenu.
Je-li napéti postadujici, vypne se druhy
klopny obvod KO, (obr. 21). Na vystupu 4
je vyslin od KO, ke vstupu 5 ¢asového
spinade (CS) signdl. Tim dasovy spinaé
pfipne elektrolyt 50 pF, nabity na plné
napéti, na vstup T, modulu CS. Po celou
dobu az do vybiti elektrolytu zastava
relé preklopeno, kontakty relé ¢asového



spinade piepnou vyvod prvnihe klop-
ného obvodu KO, na vyved 5 modulu
ZS. Dioda D, zabranuje prichodu proudu
obricené polarity. Kontakt ¢&asového
spinade (kontakt 2a) pfivede k mikrofon-
nimu zesilova¢i MZ napajeci napéti. Tim
je zarudeno, Z%e pF zvukovém signdlu
(hvizdu) se uvadi v ¢innost zesilovaé sig-
nalu (ZS) a Zéarovicky (oéi) zhasinaji.
A nyni nékolik slov k pouzitym tranzis-
torim. T, a T, v obr. 20 a 21 jsou GC101,
T, v obr. 22 je GC121, T, je GD120. T,
v obr. 23 je GC100, T, je GC121. Diody

v obr. 24 jsou 0A705, D, v obr. 26 je
0A705, D, je 0A625. Na pfesném dodrzeni
uvedeného typu nezalezi, vyhovi i mimo-
tolerantni tranzistory. Odpory jsou pro
zatizeni 0,1 W.

1. 4. DaiSi kyberneticka zvifatka

Kyberneticky motyl neni létajici model,
ale pohybuje se zrovna tak jako Zelva
pomoci podvozku po zemi. Ono totiz

Obr. 25. Pohled na jednotlivé elektronické stavebni dily kybernetické kocky. Plosné spoje
byly vytvoFeny tou nejjednodussi technikou — ostrym nozem

3 Radiovy konstruktér
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u tohoto modelu nejde o to predvadét
létani, ale ukazat schopnost motyla rea-
govat na svétlo.

Nachdézi-li se model v naprosté tmé,
jsou vsechny hnaci agregaty (motory) vy-
pnuty a model se nepohybuje. P¥i za-
pnuti svételného zdroje se vSak model
za¢ne pohybovat, pfiemz se otaci tak,
ze jede pfimo ke svételnému zdroji. Na
rozdil od kybernetické zelvy se muze
motyl otdéet ke zdroji svétla obéma
sméry. Technicky se to da snadno vyftesit
tim, Ze za prvky, pfijimajici svételné sig-
naly, zvolime fotoodpory opatfené ple-
chovymi chranici, které umoznuji proni-
kani svétla bud jen z jedné ncbo z druhé
strany, zleva nebo zprava (obr. 27). Do-
padne-li svételny paprsek napf. na levy
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Obr. 27. Blokové schéma kybernetického

modelu ,,motyla*
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fotoodpor, uvadi se pomoci tranzistoro-
vého zesilovaée v éinnost prislusné relé,
které uvadi v pohyb odpovidajici motor
(pravy) a model se otadi za zdrojem
svétla. Jakmile se vSak vytoéi do sprav-
ného postaveni, tj. do sméru svételného
zdroje, zapind se i druhy motor (levy),
protoze svétlo nyni dopada i na druhy
fotoodpor a motyl se pohybuje pfimo ke
svételnému zdroji. ‘

Podvozek motyla je naprosto stejny
jako u zelvy. Je vSak nutno dbat na to,
aby pravy motor byl uvadén v é&nnost
skuteéné levym fotoodporem a naopak,
Model byl také dodateéné vybaven ty-
kadlem (organem hmatu), které pusobi
stejné, jak tomu bylo u zelvy. Zapojeni
motyla bylo rozsifeno podle schématu na

Obr. 28. Zapojeni kontaktis (doplnék obr.
27) kybernetického modelu ,,Svdba‘



obr. 6 (spina¢ S, ZS a Re, s pfepinacimi
kontakty). Jeho pohyb pak vypada takto:
motyl sméfuje za zdrojem svétla, dotkne
se ho, otodi se stranou (zapne se jen jeden
motor), opét hleda zdroj svétla a opét na
néj narazi. Ctend¥ si pfi tom jisté vzpo-
mene na nesmyslné chovéani noéni mury,
ktera znovu a znovu nalétava na rozsvi-
cenou lampu a tak dlouho opakuje své
pokusy, az shofi.

Kyberneticky $véb ma totozné zakladni
schéma s motylem (no¢ni murou), jenom-
Ze v tomto piipadé pusobi svételné vlivy
opacné (obr. 28). Vidy po zasazeni foto-
odporu svételnym paprskem pierusi za-
pojené relé protilehly motorovy okruh
proudu a tim je zpusobovén dhybny po-
hyb. Aby nezistal §vdb v dostatecné
osvétlenych prostorech stat, ale pokra-
¢oval neustdle ve svém pohybu, doporu-
éuje se premostit kontakty relé odpory
a tim se model pfi otevieném proudovém
okruhu pohybuje poloviéni rychlosti.
Také mode! Svaba je mozné opatfit do-
date¢né tykadlem, takze pii ndrazech na
prekizky se model vyhyba, v tomto p¥i-
padé stejné jako zelva (obchazi piekazku).

Kyberneticky mol se mize chovat tak,
ze pfi vyhledavini svételného zdroje rea-
guje stejné jako kyberneticky motyl.
Kontakty relé jsou ale premostény od-
pory, takze v uplné tmé bézi oba motory
jen na poloviéni rychlost. Vyhledavéni
svételného zdroje probiha v obou smé-
rech. Priblizi-li se model do bezprostiedni
blizkosti svétla, dosiahneme vyhybaciho
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manévru pouzitim dalstho fotoodporu,
jehoz citlivost je ¥iditelnd odporem; p¥i
uréitémm mnozstvi svétla se zacéne mol
vracet zpét a vzapéti zaéne znovu vyhle-
davat svételny zdroj. U mola viak do-
chazi k jiné reakci nez u motyla. Zatimco
motyl najizdi pfimo na svételny zdroj,
mol zastava v urcité vzdalenosti stat (vye-
hyba se stranou). To znamen4, Ze se vy-
hyba nebezpedi spileni. Naprosto neod-
visle na thybném pohybu pfi p¥ilis silném
svétle mohou byt funkéni organy, pouzité
pravé pro tento déj, kombinovany jesté
tykadlem. Celd funkce modelu je jasné
patrna z blokového schématu na obr. 29.
I'otoodpory pro dhybné pohyby a pFi-
padné svételné tykadlo musi byt opticky
,»»odstinény*.

Také tento model byl zkonstruovin
s polovodi¢ovymi modulovymi dily. Jeho
zvlastnosti je dokonala regulace dhyb-
nych pohyba v blizkesti svételného
zdroje. Aby byla zaruéena jejich spravna
funkce, ma fotoodpor Fr viazen do série
proménny odpor R,, z néhoz jde signal na
klopny obvod. Tento obved se po dosa-
zeni uréité hodnoty osvétleni rychle pie-
klopi.

Jak bylo zdéraznéno jiz na poéatku,
obménuji se ve viech modelech nékteré
zakladni dily. Z toho divodu bylo také
zcela védomé pii popisech raznych ky-
bernetickych modela upusténo od popisu
podrobnosti konstrukce. U vsech funké-
nich skupin, vyobrazenych na pfipoje-
nych obrazeich, pracoval autor s tako-

N

Obr. 29. Blokové
schéma kybernetic- T
kého modelu ,,mola‘
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vymi prvky, které se daly pouzit p#i raz-
nych variantich modeld. Pro specidlni
tcely jednotlivych modelia byle pak nutno
jen zhotovit nékteré dodateéné prvky,
jako nap¥. RC éleny pro kocku, chranide
proti boénimu pronikani svétla na foto-
odpory u mola, §viaba 1 motyla a klopné
obvody pro pfepindni v bezprostfedni
blizkosti svételného zdroje.

. Autor pouzil v jednotlivych stavebnich

dilech tranzistory se stfednim zesilenim
(hye asi 60). Bez jakychkoliv obtizi je
vSak moZné pouZit i tranzistorii druhé
jakosti nebo mimotolerantnich. Pak vsak
je dluZno mit na paméti, Ze je nékdy
nutné pouzit vice stupiii. Oznadeni v jed-
notlivych popisovanych vyobrazenich
modeld maji nasledujici vyznam:

M

KO
CS

krystalova nebo dynamicka mikro-
fonova vlozka

predzesilova¢ pro mikrofon (obr.
11)

dioda (germaniova typ 0A705)
zpozdovaci ¢Eldnek, sestavajici z
nizkovoltového elektrolytu a pev-
nych nebo proménnych odporu k
uréovani doby p¥itahu relé (obr. 24)
zesilovaé, sestdvajici - nejéastéji
z jednoho nebo i nékolika tran-
zistorii v zapojeni stejnosmérného
zesilovade (obr. 22)

Schmittiav klopny obvod (obr. 21)
fotoodpor

éasovy spinaél, sestavajici z relé
s tranzistorovym zesilovadem,
k tomu RC ¢lanek (obr. 23)

Obr. 30. Pohled na kyberneticky model ,,mola* se zapojenymi stavebnimi dily
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m odporem 7 - zarovky odpovidajici intenzity pro
kybernetickou kocku
levy pohonny motor

Re - reléscomoZnd nejvyss
a odpovidajicim napétim pro po-
uivané zdroje proudu M,

d o riznych vyménnych dilech, které byly zhotoveny
k¢ modely. Vievo nahove je tranzistorovy sesilovaé prepinace,

Obr. 31. Tento obrdzek poddvd piehle

pro jednotlivé kybernetic

kiery byl poufit namisto relé. Vpravo nahove a ve stFedu vprave jsou dve klopné obvody,

vlevo uprostied Elanek Easového zpoidént se sesilovagem a relé. Vpravo @ vlevo dole foto-
o , odpory S postrannim stinitkem
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M, - pravy pohonny motor

R, - proménny odpor k regulaci citli-
vosti fotoodporu, zpusobujici -
hybné pohyby mola

R; - paralelni odpory (aby mély motory
pfi rozepnutych kontaktech relé
jen polovi¢éni rychlost); velikost
musi byt vyzkousena (dbejte pri-
tom na spravné dimenzovani od-
poru).

I1l. 1, Yyu&ovaci stroj Test 1

Pfednosti stroja  byly

b4 rd
vyucdovacich

zvlasté v posledni dobé nalezité vyzdvi-
zeny v ruznych publikacich. Takova tech-
nickd zafizeni jsou skuteéné vitanymi
pomocnymi prostiedky, které jsou vhodné

ke zkvalitnéni vyulovaciho procesu.
Z raznych oznadeni, kterymi byly v pru-
béhu doby charakterizovdny - jako
ucebni, uéici, nebo vyuéovaci stroje, je to
pravé ten posledni vyraz, ktery zevse-
obecnél. Podle vhodnosti a v neposledni
fadé i1 podle technickych moZnosti se
v raznych publikacich rozlisuji néasledu-
jici vyucovaci stroje:

Typ lektor k rychlému individudlnimu
osvojovani ucebni latky,

typ repemor k opakovini ucebm litky
a upevnéni uz ziskanych védomosti,

typ examindtor ke zkouseni znalosti,

typ trenér jako cviéebni pfistroj,

typ komunikacni jako pomocny pfistroj
pro tfidni kolektiv.

Ze viech téchto druhi je snad nejvhod-
néjsi typ lektor pravé pro rychlé progra-

Obr. 32. Pohled na
podvozek. Je tentyz
jako u riditelné
hraéky ,,Omega‘*
Misto ity plochych
baterii 4,5 V byly
pouzity Ctyii NiCd
akumuldtory 1,2 V
- 14h
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Obr. 33. Panel vyucovaciho pristroje Test 1.
Pod nim komplex otizek z vyuky sportov-
niho motoristy GST :

mované pfedndseni udebni latky. Pro
mnohd pouziti jsou ale vhodné také jed-
noduché pfistroje. Zvlasté typ examina-
tor a trenér mohou by<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>