_] s Stell- und Regelvorginge ist R10 geschaltet.
B A/FF | l l I Die Totzeit stellt der Wert des Kondensators
s C7 ein. VergroBern von C7 bedeutet grofiere
£ von Totzeit bzw. breiteren Totbereich am Servo.
Fatter & —“ Im Interesse unerwiinschter Riickwirkungen
£von ¢ auf den Empfiinger muB der Servomotor wirk-
Vatter J _ﬂ sam entstort sein.
t Die vom Hersteller empfohlene externe Be-
stift 8 /1/ schaltung geht aus Bild 4.5 hervor. Die Be-
t schaltung der Anlagenhersteller weicht davon
Stife % /L/’— in einigen Punkten ab. Die Gesamtverlustlei-
O e I i
et 20 — Bild 4.5 Servo-IS B654D
¥ a) Ubersichtsschaltplan der Innenschaltung;
stree | — IO [ [ b) Impulsdiagramm;
= e ¢) AnschluBbelegung der B 654 D und
b) Rechtslauf Linkslauf t den kompatiblen Typen SN 28654, SN 28604
L= Impuls- : L) Impuls- L= Impuls-
» ein (o7 T dshnung 2 em ¢yl 12 dehnung 2 Impedanz em gl 7% definung 2
verfer Inverter wand/er
aus \$2 13 § nicht belegt aus (32 713 Ausgang 2 2 13 & nicht belegt
Lingang 3 129 Ausgang 2 Eingang 93 1050 Eingang - 3 12y Ausgang 2
SN 28654 SN 28604 BES4D
(7 4 g0 Upe - 97Ausgang 7 Ugo 4 17 Masse
Impuls-
ané_{: 5 105 Ausgang 1 Rafsm:z{: 5 8 dehnung 1 Rcfamz-{fm 5 0y Ausgang 7
ralor ' .
- 6 oinmieegr P le  Titrezone T WRwe  9dica
Impuls- Impufs-
:;hz.one 7 8 defung 1 Tole Zons ST 8 Y debnung 1

117




11

sy

c8
"‘")"_% 330
s
T
]
Bild 4.7

) Version mit Si-Diode

wie moglich. Erheblicher Aufwand wird mit
ginem kompletten Entstorfilter C8/L1/C9/C10

~ betrieben. Aufwendige EntstérmaBnahmen

kommen einerseits der Funktionssicherheit
der Anlage zugute, andererseits sind sie ein
Zeichen fiir Probleme, die der Servomotor be-

- reitet.
Interessante Schaltungsdetails bietet die Ser-
yoelektronik 5236 fiir die Anlage sfart dp (Bild
4.7). Um die Spannungseinbriiche, die entste-

hen, wenn mehrere Servos gleichzeitig anlau-
fen, vom zeitbestimmenden Servopotentiome-
ter fernzuhalten, ist mit VD1 eine Diode
geschaltet, wahlweise VT1. In Weiterentwick-
lung der Servoelektronik 5236 wurde vor allem
die Beschaltung des Referenzgenerators mit
dem Ziel weiterer Verbesserung der Stabilitit
geiindert (Bild 4.7b).

Eine weitere Servo-IS mit guten technischen
Daten ist die SAK 150 von VALVO. Diese IS
gibt es auch in SMD-Ausfiihrung. Das Uber-
sichtsschaltbild der IS SAK 150 (Bild 4.8) 1aBt
erkennen, daB auch hier wieder die fiir die Ser-
voelektronik typischen Funktionsstufen ent-
halten sind. Der positive Kanalimpuls triggert
an G1 oder der negative Kanalimpuls an G2
iiber eine Entkoppelstufe den Referenzgenera-
tor FF1. Die Kippzeit des Referenzgenerators
und damit die Linge des Referenzimpulses ist
durch die Spannung an Stift 11 festgelegt. In
der Vergleichsstufe wird der Restimpuls aus
Kanal- und Referenzimpuls gebildet. Ist
Ixan > Trer» S0 wird FF3 gesetzt, und an Q2/B2

Bild 4.8 Ubersichtsschaltbild der Servo-IS
SAK 150 von VALVO
a) Ubersichtsschaltbild
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renzgenerators sind. AuBerdem sind die
zeitbestimmenden Glieder (R und C) vom
Servopotentiometer getrennt und liegen an
Stift 1 und Stift 2. Neben der linearen Kennli-
nie, der guten Temperatur- (0,01%/K) und
Spannungsstabilitit (0,01 %/V) ist noch der ge-
ringe Ruhestromverbrauch von [;=55mA
bemerkenswert. Bei einem voll ausgeriisteten
Modell mit 7 Servos bedeutet das einen um
etwa 35 mA geringeren Stromverbrauch gegen-
iiber der IS SN 28604, und das macht sich bei
der Betriebszeit der Anlage schon bemerkbar.
Die Anpassung der IS NE 544 an die jeweilige
Anlage und das entsprechende Servo sei am
Stromlaufplan des Compakt-Servos erliutert
(Bild 4.12). Den Stellweg des Servos bestimmt
der Wert von R4. Um den Stellweg des Servos:
den Bedingungen anzupassen, wird RX paral-
lel zu R4 geschaltet. Je kleiner der resultie-
rende Widerstand dieser Parallelschaltung
wird, um so groBer ist der Stellweg bzw. -win-
kel. Die Mittellage stellt man mit C4 an Stift 1
grob ein. Der Grobabgleich geniigt, da der
Feinabgleich mit dem Servopotentiometer vor-
genommen werden kann.

Die Diimpfung des Stellvorgangs hiingt vom
Wert von R7 ab. Je nach Motor und Servokon-
struktion kann der Wert von R7 sehr unter-
schiedlich sein. Der Totbereich des Servos, der
zum Vermeiden von Regelschwingungen erfor-
derlich ist und auf die Dimpfung, Stellge-
schwindigkeit und Servokonstruktion (Ge-
tricbe, Motor) abgestimmt sein muB, wird mit
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R2 eingestellt. Der Totbereich entspricht der
Differenz zwischen Kanal- und Referenzim-
puls, bei der das Servo anliduft. Die Impulsdeh-
nung (bei Microprop etwa 30 ms, andere Anla-
gen meist 20 bis 25 ms) wird mit RS, C7 an
Stift 6 eingestellt. Man erkennt, daB im Unter-
schied zur IS SN28604 nur noch ein
RC-Glied dazu erforderlich ist. Mit dem Wi-
derstand R7 an Stift 8 wird eine weitere wich-
tige GroBe, der minimale Ausgangsimpuls, der
den Motor antreibt, beeinfluBt. Der Wert von
R7 legt die Impulsbreite fest, bei der der in-
terne Trigger noch schaltet.

Der Ausgang der Servo-IS wird, wie auch bei
der SAK /50, durch 2 pnp-Transistoren er-
ginzt. Der IS-Ausgang ist bis 500 mA belast-
bar. Werden Servomotoren mit R; <8 () be-
nutzt, muB man entsprechende Widerstinde
in Reihe schalten, um den Ausgangsverstarker
nicht zu tiberlasten.

Nachteilig bei der IS NE 544 ist, daB der in-
terne Inverter im Eingang fehit. Soli die IS mit
negativen Kanalimpulsen, z. B. Varioprop, be-
trieben werden, muB extern ein Inverter vorge-
schaltet sein. Will man iltere Servos ohne
Elektronik mit Motor fiir 2,4 V (R; =4 Q) mit
einem vollintegrierten Servoverstirker nachrii-
sten, geniigt die Reihenschaltung eines Wider-
stands von 2,2 bis 3,3 Q) zum Motor, damit der
maximale Ausgangsstrom nicht den héchstzu-
ldssigen Wert iiberschreitet.

Seit 1987 setzten die Anlagenhersteller ver-
starkt die Servo-IS M 351660 L der Firma Mir-



