TALLINNA TEHNIKAULIKOOL
ELEKTROONIKAINSTITUUT
ERIALATUTVUSTUS — Praktiline t60 nr.1

T06 eesmark:

Lihtsa elektriahelaga tutvumine (joon. 1); ahela takistite nominaalide maaramine varvikoodi
jargi.

Ahela s6lmpingete arvutamine; nende mddtmine; takisteid I&bivate voolude arvutamine;
Takistite vaartuste méodtmine multimeetri abil;

Programmi Multisim kasutamine voolude ja sdimpingete kontrolliks;

Lihtsa poolperioodalaldi ja parameetrilise pingestabilisaatori (joon. 2,3) pingete kujudega
tutvumine ostsilloskoobi abil;

Lihtsa poolperioodalaldi ja parameetrilise pingestabilisaatori pingete ja voolude mddtmine ja
arvutus.

RC-ahelate omadustega tutvumine.

Aruannete vormistamine.

1. Lihtsa elektriahela parameetrite maaramine.

1.1. Elektriahelaga (skeeml1.1.) tutvumine;
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Joon.1l. Skeem1.1.
Maarake takistite nominaalid varvikoodi jargi ja kandke tulemused tabelisse Tabel 1.1. ja
joonisele (Joon 1).

RE

o
48
[

- -

Tabel 1.1

R1 R2 R3 R4 R5 R6 R7

Varvikoodi
jargi

Mbddetud




1.2. Arvutage sélmpingete ja takisteid labivate voolude ligikaudsed vaartused ja kandke
arvutustulemused vastavalt tabelitesse Tabel 1.2. ja Tabel 1.3. ja joonisele (Joon 1.)
Arvutusi alustage R6 ja R7 paralleelihenduse leidmisest:

R RBIRT = vt e tettieit et ettt e ee et et et ae s eanesannsaanesannssanessnnesnneenn o ;
R5 + RRBIR7 = oo S :
R4 11 (R5 + RR6IIR7) = wevvriieiiiieieeee e eeeeeeeeeeeiiiinenens S vtere et ;
R3 + (R4 1 (R5 + RR5||R7)) e =, ;
R2 1l (R3 + (R4 Il (R5 + RR6|IR7))) o e ;

V2 maaratakse pingejaguri R1 ja R2 Il (R3 + (R4 1l (R5 + Rreir?))) Ulekande abil:
R2 1l (R3 + (R4 ] (R5 + RR5||R7)))
V2 = = FA0V = ; jne.
R1 + (R2 Il (R3 + (R4 Il (R5 + Rreir?))))

Tabel 1.2

V1 V2 V3 V4

Arvutatud +10V
pinge, V

Moddetud +10V
pinge, V

Multisim 7 +10V

Tabel 1.3

Ir1 Ir2 Ir3 Ira Irs Irs Ir7

Arvutatud
vool, mA

Andke hinnang saadud m&btetulemustele:

1.3. Eemaldage skeemist Ukshaaval takistid R1 — R7 , mdotke nende vaartused multimeetri
abil ja kandke tulemused tabelisse 1.1.
Vorrelge tulemusi varemsaadutega:




1.4.Firma_Electronics Workbenchi programmi Multisim kasutamine vaadeldava skeemi
sOlmpingete leidmiseks

Koostage simulatsiooniprogrammi Multisim abil skeem 1.1. vastavalt joon.1.

Leidke vaadeldud skeemi 1.1. jaoks s6lmpingete vaartused toitepinge vaartusel V1 = 10V ja
kandke tulemused tabelisse 1.2.

Vérrelge saadud tulemusi.

2. Lihtsa alaldi ja parameetrilise stabilisaatori skeemiga 1.2 (joon.3) tutvumine.

2.1. Tutvuge poolperioodalaldi ja parameetrilise stabilisaatori skeemiga 1.2 (joon.3);
Uhendage ostsilloskoobi vasak e. 1. kanal uuritava skeemi mdétepunkti LSP1.
Lulitage uuritav skeem toitevorku.

Maarake sisendpinge amplituud ostsilloskoobi ekraanilt; Vim = V;

Uhendage ostsilloskoobi mddteotsik mddtepunkti LSP2 , jumper SV4 vahemikku 5-6 ja
jumper SV5 vahemikku 3-4;

Joonistage poolperioodalaldi silumata valjundpinge kuju graafikule joon. 2.

Alaldi valjundpinge silumiseks Uhendage jumper SV4 vahemikku 3-4 ja lisage mahtuvusega
C2 =100 pF silutud valjundpinge kuju graafikule joon.2.

Lisage samale graafikule valjundpinge kuju, kui jumper SV4 asub positsioonil 1-2, s.t.
silufiltri senine mahtuvus 100 pF on asendatud mahtuvusega 220 pF.

Maarake alaldi silutud valjundpinge kesk-,miinimum- ja maksimumvaartused punktis LSP2:

Vispz = V; mdddetakse multimeetriga;
Vexmin = V; maaratakse ostsilloskoobi ekraanilt;
Vexmax = V; maaratakse ostsilloskoobi ekraanilt;
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Joon.2. Alaldi ja pingestabilisaatori pingete kujud.



Mootke parameetrilise pingestabilisaatori valjundpinge méétepunktis LSP5:
Visps = \'A

Arvutage voolude vaartused takistites R2, R3, R5 ja stabilitronis D2:
Ir2 = mA;

Irs = mA;
Irs = mA;
Istab. = mA, markige arvutatud voolude suunad skeemile 1.2;
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Joon.3. Skeem1.2.



