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1. Cel i zakres ¢wiczenia
Cwiczenie ma na celu poznanie zasad dziatania i wielkosci charakteryzujacych:

— Prostowniki: (prostowanie jest to proces, w wyniku ktérego z przebiegu majacego
warto$ci dodatnie i ujemne otrzymuje si¢ przebieg przybierajacy wartosci tylko jednego
znaku);

— prostowniki sterowane:.(posiadaja mozliwo$¢ regulacji pradu i napigcia wyprostowanego,
przez zmiang kata otwarcia — przewodzenia — prostownika).

i stabilizatory: (uniezalezniaja — w ograniczonym zakresie — napigcie lub prad od wahan
napigcia zasilajacego i pradu obciazenia).
2. Pomiary
Pomiary maja na celu wyznaczenie charakterystyk wybranych prostownikéw jako
podzespotow zasilaczy. Ponizej zamieszczono blokowe schematy oraz tabele pomiarowe.
2.1. Prostowniki niesterowane
Pomiary prostowania jedno i dwu potdwkowego z obciazeniem rezystancyjnym i
rezystancyjno — pojemnosciowym (RC w uktadzie rownolegtym). Blokowy schemat

pomiarowy przedstawiono na rysunku 1.
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Rys.1. Blokowy schemat pomiarowy

gdzie: At — autotransformator 0 + 250V, V| — woltomierz elektromagnetyczny (pomiar wartosci skutecznej napigcia
prostowanego — U), V, — woltomierz cyfrowy — pomiar wartosci $redniej napigcia wyprostowanego (U, — zakres
DC) i wartosci skutecznej napigcia wyprostowanego (U — zakres AC), A — amperomierz (I — pomiar wartosci
$redniej pradu wyprostowanego), O — oscyloskop (U, — pomiar warto§ci maksymalnej napigcia wyprostowanego —
amplitudy).

Pomiary w uktadzie prostowania jedno potéwkowego — Dy; w uktadzie prostowania dwu potéwkowego — D 4.

R, — rezystancja obciazenia, C — kondensator, w, , — wytacznik kondensatoré6w
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2.1.1. Prostowanie w ukladzie jedno poléwkowym (D;) przy R, = const.

1. Obciazenie rezystancyjne (wytaczniki w; i w, otwarte);

2. Obciazenie rezystancyjno — pojemnosciowe (wylacznik w; lub w; zamknigty, lub
wylaczniki w1 wp zamknigte).

Pomiary nalezy wykona¢ dla pigciu warto$ci napigcia U,

Tabela 1 (Ro =Rg1 = const.)
- 1 2
Ul U25’r UZsk I Uo Uomx Uosk UZs'r U2sk I Uo Uomx Uosk
\4 v \4 A X (mm) Vomx Vosk \4 v A X(mm) Vomeosk
1
2
3
4
5

Pomiary oscyloskopowe. W celu wyznaczenia warto$ci skutecznej napigcia pomierzonego
oscyloskopem U,g, nalezy skorzysta¢ z zaleznosci:

10Xk

onk \/E

gdzie: X — amplituda [mm], k = stata zakresowa oscyloskopu [V/mm], 10 — stata dzielnika
napigcia.

2.1.2. Prostowanie w ukladzie dwu poléwkowym (D, 4) przy R, = const.

1. Obciazenie rezystancyjne (wytaczniki w; i w, otwarte);

2. Obciazenie rezystancyjno — pojemnosciowe (wytacznik w; lub w, zamknigty, lub
wylaczniki w1 w, zamknigte).

Pomiary nalezy wykona¢ dla pigciu warto$ci napigcia U,

Tabela 2 (Ro =Rg1 = const.)
- 1 2
Ul U25’r UZsk I Uo Uomx Uosk UZs'r U2sk I Uo Uomx Uosk
\4 v \4 A X (mm) Vomx Vosk \4 v A X(mm) Vomeosk
1
2
3
4
5

Pomiary oscyloskopowe. W celu wyznaczenia warto$ci skutecznej napigcia pomierzonego
oscyloskopem U,g, nalezy skorzysta¢ z zaleznosci:

10Xk

onk \/E

gdzie: X — amplituda [mm], k = stata zakresowa oscyloskopu [V/mm], 10 — stata dzielnika

napigcia.




2.1.3. Prostowanie w ukladzie dwu poléwkowym (D, _4) przy statej wartosci U,

1. Obciazenie rezystancyjne (wytaczniki w; 1 w otwarte),

2. Obciazenie rezystancyjno — pojemnosciowe (wytacznik w; zamknigty),

3. Obciazenie rezystancyjno — pojemnosciowe (wylacznik w; i w, zamknigte).

Pomiary nalezy wykona¢ dla pigciu wartosci rezystora R,.

Tabela 3 Uy =...... V)

- 2 3

RO UZsr U2sk Uo Uosk U25’r UZsk I Uo Uosk UZs'r U2sk I Uo Uosk
A\ \% mm | Vi A\ Vinx A Mm | Vi A\ \% A | mm | Vg

1

2

3

4

5

Pomiary oscyloskopowe. W celu wyznaczenia wartosci skutecznej napigcia pomierzonego

oscyloskopem U,g, nalezy skorzysta¢ z zaleznosci:

10Xk

U

osk

NG

Gdzie: X — amplituda [mm], k = stata zakresowa oscyloskopu [V/mm], 10 — stata dzielnika

napigcia.

Na podstawie uzyskanych wynikéw wykona¢ wykresy: U,, I =f(U;) przy R, = const. 1

U, =f1(I,), przy U; = const. z zaznaczeniem wplywu pojemnosci.

Dla prostowania jedno i dwu potéwkowego wyznaczy¢ wspoétczynnik szczytu okreslony jako:

Uomx/Uzs (dla przebiegdéw przemiennych sinusoidalnie zmiennych wspéiczynnik ten jest

rowny V2 ).

2.2. Prostowniki sterowane

2.2.1. Skalowanie przesuwnika fazowego generujacego impulsy wyzwalajace tyrystory

Korzystajac z oscyloskopowego odczytu potozenia (na sinusoidzie wzorcowej) impulsu

wyzwalajacego, wyznaczy¢ zalezno$¢ kata przewodzenia tyrystorow od dziatek przesuwnika

(dtugos$¢ sinusoidy ,,X” odpowiada katowi 360°, odlegtos¢ impulsu od t = 0 ,,Y” odpowiada

szukanemu katowi ,,0”).

Tabela 4
N Dziatki 10
(0] Stopnie

Wykresli¢ zalezno$¢ ¢ = f(n)




2.2.2. Pomiary pradow i napie¢ w sterowanych (tyrystorowych) uktadach jedno i dwu

poléwkowego prostowania. Blokowy schemat pomiarowy przedstawiono na rysunku 2:

220V ~_ | pf
| &
T
220V x—— Ti+T, )

; = Rn +.])(L

Rys.2. Blokowy schemat pomiarowy
gdzie: pf — przesuwnik fazowy, T}, T1+T, — jedno i dwu potéwkowy prostownik tyrystorowy,
V — woltomierz (pomiar napigcia), A — amperomierz (pomiar pradu),

Z =R +jXy - impedancja

Tabela 5
N Dziatki 1 10
[0) Stopnie(z wykresu)
T, U \%
I A
T+ T, U \Y
I A

¢ — kat przewodzenia tyrystoréw (odczyt z wykresu), T; — sterowane prostowanie jedno

potéwkowe, T + T, — sterowane prostowanie dwu potéwkowe.

Na podstawie wynikéw pomiarowych nalezy wykona¢ wykresy U, 1 = f(@), a z obserwacji

oscyloskopowych szkic przebiegéw czasowych: u(t) oraz i(t) dla r6znych wartosci @.

2.3. Stabilizatory
2.3.1. Stabilizator z dioda Zenera

Schemat pomiarowy przedstawiono na rysunku 3.

Rys.3. Stabilizator z dioda Zenera - schemat uktadu pomiarowego



2.3.1.1.Wyznaczanie charakterystyk stabilizacji U, = f(U;) dla pradéw obciazenia I = I,
I, =0,5 I,y 1 I, = 0 ustalanych przy U; = Uy,

Tabela 6

12 = O Ul \'%
U, [V

12 =0,5 IZZn =... mA Ul \Y
U, [V

L=Ly,=.. mA U, |V
U, |V

2.3.1.2. Wyznaczanie charakterystyk stabilizacji U, = f(I;) dla napi¢¢ zasilania

U, = const.(parametr)

Tabela 7

U =Un L mA
U, |V
I, mA

Ul = 075Ulzn 12 A
U, |V
I, mA

Na podstawie wynikéw pomiarowych nalezy wykona¢ wykresy U, = f(U;) — prad obciazenia
parametr i U, = f(I;) — napigcie zasilania parametr.
2.3.2. Stabilizator kompensacyjny

Schemat pomiarowy stabilizatora kompensacyjnego przedstawia rysunek 4
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Rys. 4. Stabilizator kompensacyjny — schemat pomiarowy
3.3.2.1. Wyznaczenie charakterystyk stabilizacji U, = f(I,) dla U; = U,,, U — poziom
stabilizacji — parametr.

Tabela 8

U, =U,=U,, U,

U, =U,p, U,

PESERT

Na podstawie wynikow pomiarowych wykona¢ wykresy U, = f(I,), gdzie: Us — parametr.



