
Bez réglu to nejede 

aneb  
Malá sonda do nejdůležitější pomůcky dráhovkáře 
 

 

Ovladač, régl, regulátor – je jedno jak To nazveme, ale ti, kdo někdy ovládali autíčko na 

autodráze, vědí o čem je řeč. Pokusil jsem se shrnout historii, současnost a možná i budoucnost 

vývoje tohoto principielně jednoduchého, avšak důležitého zařízení. 

 

Nejprve - jak to vlastně funguje. 

Autíčka na dráze jezdí na stejnosměrný proud. V českých zemích je záporný pól zdroje - mínus - 

trvale a napřímo zaveden na levý sběrač (ve směru jízdy). Pravý sběrač je zaveden na černý 

banánek ovladače.  

„Přidáním plynu“, tedy zmačknutím páčky ovladače, připojíme kladný pól zdroje (bílý banánek) na 

černý banánek, tedy pravý sběrač a autíčko jede.  

Pokud pustíme páčku ovladače, sepneme brzdový kontakt a na pravý sběrač (černý banánek) se 

sepne mínus zdroje (červený banánek) – motor je zkratován a brzdí (motor při brždění funguje 

jako dynamo – vyzkratováním jej zatížíme a energie motoru se „vybije“ do zátěže = zkratu). 

Očekávaný průběh napětí (resp. proudu) je takovýto 

 

 
 

kde je zobrazen příklad průběhu pro rezistorový ovladač.  

 

Někdy je žádoucí, nebo také technologicky dané, že ovladač nesepne do plné hodnoty 100%, ale 

do přednastavené hodnoty – tzv. choke. Tato hodnota bývá proměnná – nastavitelná. 
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Na konci dráhy tedy motor nejede na plný výkon. Pokud to není žádoucí a plný výkon je potřeba, 

přes kontakt na konci dráhy ovladače se sepne relé (Turbo, FullPower, nebo také ChokeBypass 

relé), které propojí černý banánek s bílým a tedy zapne do dráhy maximální možné napětí (pozice 

T v grafech). Výrobci se snaží tento skok eliminovat, nebo co nejvíce zmenšit, aby byl průběh 

ovládání co možná nejplynulejší. 

 

U některých ovladačů lze měnit počátek křivky – tedy rychlost na prvním stupínku ovladače. 

Tento ovládací prvek bývá nazýván SENSitivity nebo ATTACK. 
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Tolik teorie – v praxi to tak samozřejmě úplně není, každý typ zapojení má své mouchy a 

omezení. Takže přejděme ke konkrétním druhům ovladačů a jejich zapojení. 
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Odporový ovladač 
 

Klasické provedení zná z domácí autodráhy i z dřevních dob slotracingu každý. Ať již „na palec“ 

nebo „na ukazováček“, tento typ ovladače je klasika. 

 

Princip je jednoduchý – do obvodu motoru se vloží proměnný rezistor (lidově odpor). Rezistor je 

v sérii s motorem a vzniká na něm úbytek napětí – čím větší odpor, tím pomaleji dokáže motor 

jet. Regulace je samozřejmě silně závislá na typu motoru (čím menší vlastní rezistivita motoru, 

tím větší vliv má rezistor ovladače). 

 

Citlivost lze nastavit velikostí rezistoru (pokud je výměnný), choke nelze nastavit (jedině 

vřazením výkonného trimru). 

 

Typickým představitelem, dalo by se říct i standardem, moderního sériově vyráběného 

rezistorového ovladače je ovladač Parma Turbo.  

 

 
Obrázek 1 (Parma Turbo – katalog Parma PSE USA) 

 

 

Výhody 

 Cena 

 jednoduchost nastavení a ovládání 

 Linearita v celém průběhu, takřka žádný choke skok na konci dráhy 

 

Nevýhody: 

 Nehodí se pro silné motory s odběrem v řádu ampér – odpor silně topí až do destrukce 

(typicky těsně před koncem rezistoru se poslední závit odporového drátu přepálí). 

 Standardně není možnost omezit brzdu (kromě vytažení červeného banánku). 

 Složitá výměna rezistoru – pro různé dráhy a různé motory je třeba jiný průběh. Pro silné 

motory, které odebírají velký proud, stačí malé rezistory. 

 

 

Odporový ovladač s proměnným odporem 
 

Je hojně využíván především wingaři (tedy závodníky s modely Wing) a některými maketáři. 

Vyskytuje se v mnoha variacích, typech a modelech. 

Mechanicky existují 2 zapojení – buď je namísto rezistoru jen jádro s kontaktními ploškami, ke 

kterým jsou připojeny části odolného rezistoru (pak se ale nevyhneme spínání velkých proudů na 

„palci“ ovladače), nebo jsou jednotlivé části spínány pomocnými relé (viz Obrázek 2). 

Oproti klasickému odporovému réglu odpadá problém se zatížením (rezistor je dostatečně 

dimenzovaný, navíc je často velmi malé hodnoty – pro Wing kategorie i méně než 1a tedy 

ztrátový výkon spočtený jako P = I2 x R je poměrně snesitelný).  

Rezistor je buď zaimplementován v chladiči, nebo jen tak visí na kabelu. Odbočky jsou pevné, 

nebo řešené pomocí posunovacích proužků. 

 



 
Obrázek 2 

 

 

Diodový ovladač 
 

Je v podstatě rezistorový ovladač, jen je rezistor nahrazen sérií diod. Palec tedy „nejezdí“ přímo 

po odporu, ale po kontaktním poli, které má plošky připojené na sériově zapojené diody 

v propustném směru. Na diodě vzniká v propustném směru úbytek napětí jako na malém 

rezistoru, který je dán typem diody – 0,5-0,7V, pro tzv. Shottkyho diody i méně. 

Jediným požadavkem na diody je závěrné napětí nad 20V a proud v propustném směru alespoň 

10A. 

 

Výhody 

 Mnohem vyšší proudové zatížení – až desítky A - pozor ovšem na mechanické provedení, 

tepelné ztráty na diodách jsou vysoké (až 10W) – je nutné je spojovat mechanicky (pájení 

se roztaví) a diody aktivně chladit. 

 Při špatném zapojení banánků ovladač nefunguje (diody jsou v závěrném směru) – hrozí 

menší riziko destrukce modelu i ovladače 

 

Nevýhody 

 Vysoká tepelná závislost VA-charakteristiky znamená, že úbytek napětí silně závisí na 

teplotě a při zahřátí diod klesá – pokud nejsou diody velmi dobře chlazeny, ovladač se 

chová nestabilně 

 Rozptyl v hodnotách diod znamená nelinearitu ovladače. 

 Nemožnost změny charakteristiky pro jiný motor. 

 Vhodný jen pro omezené výkony motorů  

 

1.   Polovodičový (tranzistorový) ovladač 
 

Dnes nejhojněji užívaný ovladač. Používá tranzistorového jevu pro bipolární tranzistor, kdy 

malým proudem BE (báze – emitor) ovládáme mnohonásobně větší proud CE (kolektor – emitor). 

 

V podstatě existují dvě základní zapojení se spoustou variací. 

 

 



PNP zapojení  
Typickým představitelem je tzv. britské zapojení, popularizované Chrisem Frostem. 

Tranzistor je použit v zapojení se společným emitorem, zátěž (motor) je zapojen v kolektoru, 

tedy klasické zapojení, popsané v učebnicích elektroniky na jedné z úvodních stran. 

Zjednodušený nákres (zdroj. Web BSCRA http://www.bscra.org.uk/control/index.htm): 

 

 
 

Ovladače podle tohoto zapojení jsou oblíbené hlavně ve Velké Británii. Kompletní popis zapojení 

od Paula Brucknera naleznete zde:  

http://www.chaskeelingscd.co.uk/building_your_own.htm 

 

Zásadním problémem je špatná dostupnost PNP tranzistoru pro velké proudy a jeho cena. Další 

nevýhodou je tepelné zatížení regulačního rezistoru, je nutno použít alespoň 0.5W rezistory.  

 

Tak jak je zakresleno, většina ovladačů zapojena není. Na černé není použita pojistka, oproti 

tomu je použita pojistka na bílém (+) přívodu. Relé se zapojuje už před pojistku (na pojistce 

vzniká úbytek). 

Tranzistor je málo odolný proti přepólování a dojde takřka okamžitě k jeho spálení, často dříve, 

než se přeruší pojistka. V Británii to vyřešili zástrčkou namísto banánků, ovšem v jiných zemích je 

nutno si dávat velký pozor. 

 

Až na uvedené nedostatky je uvedené zapojení poměrně stabilní a použitelné. Osobní pocit je 

ovšem ten, že s NPN ovladačem se model chová lépe, PNP ovladač je poněkud nevyzpytatelný. 

 

http://www.bscra.org.uk/control/index.htm
http://www.chaskeelingscd.co.uk/building_your_own.htm


Překresleno do schématu: 

 

 

 
 

 

 
 

 



NPN zapojení  
Na stránkách BSCRA (http://www.bscra.org.uk/control/index.htm) je popsána i funkce ovladače 

s NPN tranzistorem. Autor se však, ve snaze výklad zjednodušit, dopustil několika nepřesností a 

podle popsaného zapojení se ovladače běžně nestavějí. 

Pokusím se tedy uvést věc na pravou míru. 

 

NPN tranzistor v klasickém zapojení SE (se společným emitorem) vyžaduje emitor zapojený na 

mínus pól zdroje a zátěž (motor) v kolektoru. Protože je ale na dráze je motor  připojen jedním 

koncem na mínus, je pro nás minus nedostupný a jediná možnost je zapojit NPN tranzistor 

v zapojení se společným kolektorem – tzn. + pól zdroje je napojen na kolektor tranzistoru a zátěž 

(motor) je zapojen v emitoru. V tomto zapojení jako tzv. emitorový sledovač má tranzistor 

zajímavou vlastnost – na zátěži je takřka maximální napětí a proudem báze regulujeme proud 

zátěží – tedy proudový zdroj, nebo proudový regulátor. Tranzistor je v tomto zapojení 

autoregulační (zpětná vazba), při změně proudu zareaguje vyrovnáním napětí. 

Takové zapojení není úplně standardní a nese s sebou výhody i nevýhody.  

Jednoznačnou výhodou jsou malé skokové změny napětí, tedy menší možnost vzniku 

přechodových jevů, špiček, harmonických napětí (vše uvedené ničí motor i ovladač) a podobně. 

Oproti PNP zapojení má regulace klidnější průběh – proudová regulace vyvažuje v určité míře 

změny odběru motoru, tzv. vadnutí, v průběhu jízdy. Nevýhodou je např. skutečnost, že bází 

tečou poměrně velké proudy, což samotnému tranzistoru (dobře chlazenému) nevadí, ale je 

nutné dimenzovat odpory v regulátoru. 

Konstrukční nevýhodou je skutečnost, že NPN tranzistor potřebuje na bázi kladné napětí. Na palci 

ovladače tedy musí být kladné napětí pro tranzistor, a současně záporné napětí pro kontakt 

brzdy. K palci vedou tedy 2 ohebné přívody, a palec musí být důkladně odizolován od kontaktu 

brzdy. Pro zjednodušení je zemí (mínusem) ovládáno i relé Turbo. Zapojení tedy potřebuje mezi 

ručkou ovladače a základnou 5 vodičů (používá se 4-žilový stíněný kabel) a vypadá zjednodušeně 

takto: 

 

 

 

 

 

 
 

http://www.bscra.org.uk/control/index.htm


 
 

P1 je drátový potenciometr 25 a slouží jako choke – tedy sníží maximální hodnotu napětí, a tím i 

otevření tranzistoru. P2 je drátový potenciometr 25 a slouží jako SENSitivita – proud tímto 

rezistorem obejde tranzistor a určuje se tak minimální hodnota proudu motorem – počáteční bod 

regulační křivky. Je zřejmé, že tímto potenciometrem protéká část proudu motoru, tudíž musí být 

dostatečně výkonově dimenzován (stejně jako R1 – 10/5W). 

 

Regulační odpory bývají výměnné, realizováno často jako výměnné destičky. U JMS každá s 25 

odpory v sérii s odbočkami, Difalco (USA) používá 16-30 rezistorů (v popisech nazýváno jako 

„bands“ – proužky, políčka). Používají se hodnoty od 25 až po 250. 

LED D1 slouží pouze k indikaci provozu (přidaného „plynu“). 

V zapojení chybí pull-down rezistory na bázích tranzistorů, vzhledem k nízkým frekvencím spínání 

nejsou potřeba. 

Na první pohled je zřejmá nevýhoda tohoto zapojení. Potenciometry P1 a P2 se vzájemně 

ovlivňují, regulace tedy neodpovídá přesně posunu křivky dle úvodní kapitoly. Zapojení je však 

velmi jednoduché, stabilní a spolehlivé. 



Další nevýhodou, obecnou pro tranzistorové ovladače, je velká tepelná zátěž tranzistoru (zvláště 

při velké hodnotě choke – tranzistor se neotevře úplně a funguje jako rezistor), která vede 

k posunu V-A charakteristiky tranzistoru. Tranzistor je potřeba aktivně chladit. U pokročilejších 

konstrukcí se tedy používají různé srážeče a předřazené odpory namísto velkých hodnot choke. 

 

Dioda D2 při přepólování ovladače (záměna bílého a červeného banánku) je v propustném směru 

a přeruší pojistku F1 – realizována jako autopojistka nebo vratná tepelná pojistka E.T.A.. Úbytek 

na D2 musí být co nejmenší, používá se dvojice Shottky diod. 

 

Relé je cívka a ta způsobuje tzv. fázový posuv. Laicky řečeno dokáže akumulovat energii, takže 

při vypnutí relé může „poslat“ do obvodu nebezpečný proudový ráz. Zejména polovodičová 

elektronika nemá takové chování ráda, a proto je důležité osadit diodu D3, která parazitní proudy 

„vyzkratuje“. 

 

Typický představitelem tohoto typu je JMS Pro-3, zejména v Evropě asi nejrozšířenější 

elektronický ovladač vůbec. Vynikající mechanické provedení, snadná výměna destiček s odpory, 

široká možnost regulace, to vše jsou vlastnosti Pro-3 – a i většina vyspělejších konstrukcí z Pro-3 

vychází. 

 

 
Obrázek 3 - Ovladač JMS Pro-3 

 

 

2.   Konstrukční díly 

1. Proměnná brzda 
 

Motor „brzdí“ tak, že jsou oba přívody připojeny na minus pól zdroje. Motor je zkratován a brzdí 

(motor při brzdění funguje jako dynamo – vyzkratováním jej zatížíme a energie motoru se 

„vybije“ do zátěže = zkratu). Zařazením malého odporu se v případě potřeby účinnost brzdění 

snižuje. 

Na účinek brzdění nemá vliv vlastní zdroj autodráhy, je v té době odpojen. Principem brzdění je 

pouze zkrat motoru.  

 

Některé elektronické ovladače (Kopriwa) po vypnutí napájení úplně odpojí ovladač (odpadne 

vstupní relé), a motor tedy nedojíždí na kondenzátory (podpětí elektronice ovladače nesvědčí), 

ale současně ani nebrzdí. Pokud je to na závadu, doplňují se tyto ovladače malým relé, které po 

vypnutí napájení zabrzdí naplno (propojí černý banánek s červeným). Při nesprávně zapojených 

banáncích může však dojít k okamžité destrukci ovladače nebo naopak zničení modelu!! 

 

V dnešní době u výkonných motorů scale vzhledem k převodovým poměrům „do pomala“ 

důležitost regulace brzdy klesá, model brzdí hodně sám o sobě a mnoho závodníků jezdí často 

s úplně vypnutou funkcí regulace brzdy. 

 

 

 



1.A Odporová regulace 

Nejpoužívanější varianta. Používá výkonového odporu ke snížení brzdného proudu a tím i 

účinnosti brždění. Někteří výrobci (Difalco) přeruší na konci odporovou dráhu, takže v poslední 

pozici trimru je brzda odpojena úplně. 

Hodnota se časem ustálila na 32.5W a používají se vesměs drátové rezistory na keramickém 

jádře firmy OhmiteNevýhodou je cena výkonového trimru (~50U$D), jeho rozměry a hmotnost. 

Jako vhodný doplněk se používá 2A PTC pojistka (vratná), která při nesprávně zapojených 

banáncích ochrání brzdový trimr před spálením a model před zničením. Samozřejmě však mírně 

omezí max. brzdný účinek (má vlastní malý odpor). 

 

1.B Diodová brzda 

Princip je stejný, jen namísto proměnného rezistoru je použit věnec diod na přepínači, zpravidla 

12-ti polohovém. 

Používají se prakticky libovolné diody alespoň na 3A v propustném směru a 50V v závěrném 

směru. 

Výhodou je, že při špatně zapojených banáncích jsou diody zapojeny v závěrném směru a model 

tedy „neuletí“ pryč. Výhodou je i cena a minimální hmotnost. 

Nevýhodou je potřeba kvalitního přepínače s dlouhou životností (při brzdění proběhne přepínačem 

špičkový proud několik A), nelineární VA charakteristika (při různém proudu je jiný úbytek napětí 

– tedy model brzdí jinak při různých otáčkách) a také poměrně velká tepelná závislost „odporu“ 

diod (přesněji tep. závislost úbytku napětí v propustném směru na teplotě) způsobující, že při 

častém brzdění s výkonným motorem brzda „vadne“. 

 

1.C Tranzistorová brzda 

Princip je stejný jako PNP zapojení vlastního ovladače. Zapojení je však poměrně nestabilní 

(brzdné proudy jsou velmi proměnlivé, na což nedokáže tranzistor pružně reagovat, nemluvě o 

motorem generovaných napěťových špičkách, které mohou tranzistor zničit), takže se v podstatě 

nepoužívá.  

 

1.D PWM brzda 

Nejdokonalejší možností je PWM brzda, tedy regulátor využívající spínané napětí na FET 

tranzistoru k omezení proudu na tranzistoru. 

Regulace PWM je bezeztrátová (tranzistor funguje ve spínaném režimu, není na něm úbytek 

napětí), takže prvek netopí a není třeba jej chladit, vše je možno realizovat jako malinkatou 

destičku. 

 

 
Obrázek 4 - Regulace brzdy ProModel 

 

 

Vzhledem ke složitějšímu zapojení a klesající potřebě přesné regulace brzdy se systém až na 

výjimky nevyužívá. 

 

2.  Relé (Turbo) 
Jak již bylo popsáno, některé typy mají na konci dráhy ovladače („na plný plyn“ ) určitý úbytek 

napětí, takže motor nejede tolik, co by mohl. Na překonání tohoto úbytku se používá relé, které 

sepne na konci dráhy ovladače a propojí +pól zdroje (bílý banánek) napřímo do dráhy (černý 

banánek). Pro nejmenší úbytek (i na přívodních kabelech je úbytek – sice naprosto minimální, ale 

je …) montují někteří jezdci relé přímo na kabely od dráhy do ovladače, často hned za banánky. 

Používají se automobilová relé na alespoň 30A proudové zatížení. 



 

Pokud není funkce žádoucí, lze u většiny ovladačů funkci relé vypnout.  

U moderních silných motorů s obrovským točivým momentem je „nástup“ otáček při vysoké 

hodnotě choke tak velký, že může docházet k vypadnutí modelu (nadzvedne se přední část 

modelu). Motoru navíc prudký nárůst napětí nesvědčí. Relé je tedy třeba používat uvážlivě.  

 

Zajímavou modifikací by bylo zapojit k relé kondenzátor s vyšší hodnotou (0,5 – 1 mF). Relé by 

tak po sepnutí několik milisekund nabíjelo kondenzátor a nástup napětí by byl tedy pozvolnější. 

Je však nutno zajistit, aby se po odpadnutí relé kondenzátor vybil do malého rezistoru. 

 

Protože mají relé v sepnutém stavu nezanedbatelný odpor (desítky mΩ), navíc je to mechanické 

zařízení (Murphyho zákon č.1 – co se může rozbít, rozbije se) a v neposlední řadě je to poměrně 

velké a těžké zařízení, nabízí se použití unipolárních (FET) tranzistorů s rezistivitou v sepnutém 

stavu v řádu jednotek mΩ. Problém je v jejich omezené schopnosti „přežít“ přepólování při 

špatném zapojení banánků, a to i velmi krátkém.  

Tranzistory s P-kanálem jsou pro daný účel vhodnější, pro potřebné velké proudové zatížení však 

mají vyšší rezistivitu v sepnutém stavu a proto se používá paralelní řazení více tranzistorů. 

Tranzistor s N-kanálem by byl zapojen v zapojení se společným Source, Gate (a kontakt 

ovladače) je vysoce zatěžována a tranzistor je tepelně namáhán. 

Pozn. pro stavitele: V poslední době se rozmáhá na drahách automatické brzdění po vypnutí 

dráhy, což znamená, že po vypnutí dráhy se pomocí relé propojí černý banánek s mínus polem 

napájení. Je-li tedy v okamžiku vypnutí dráhy aktivní turbo a ovladač je vybaven na vstupu 

kondenzátorem s velkou kapacitou, tranzistorem teče vysoký zkratový proud. 

 

3. Kondenzátor 
 

Dosud jsou některé dráhy napájené zdroji s transformátory. Ty vyrábějí střídavé napětí o 

požadovaném napětí (většinou do 16V), které je usměrněno diodami. Průběh takového napětí 

není však stejnosměrný, je podle stupně následného vyhlazení více či méně vlnitý. 

Pokud zapojíme před (!) ovladač (mezi bílý a červený banánek) kondenzátor, napětí se vyhladí a 

tím se jeho efektivní hodnota mírně zvýší. Dalším efektem je menší jiskření na uhlících motoru a 

také doběh motoru po vypnutí dráhy. 

Pokud je použita pro napájení dráhy nepříliš kvalitní pulzní regulace s malou frekvencí, 

kondenzátor pulzy vyhladí a nastane podobný efekt. 

Použití kondenzátoru je na většině drah zakázáno. 

 

4. Srážeč napětí (Choke, Čok, Master) 
Srážeč napětí je požíván od nepaměti pro snížení napětí, a tím maximální rychlosti modelu. 

Někdy je charakteristika motoru natolik nevyhovující, že nepostačí elektronický choke (neúplné 

otevření tranzistoru), u delších závodů se navíc ovladač při vysokých hodnotách choke natolik 

ohřeje, že hrozí destrukce. Tudíž je nutné napětí snížit. 

 



 
Obrázek 5 

 

 

Konstrukcí je mnoho, v principu však pouze dvě: 

1. Před ovladač (na bílý banánek) se předřadí rezistor, tvořený několika závity měděného 

drátu (navinutého většinou na eloxovaném - izolovaném hliníkovém válečku pro dobré 

chlazení). Odtud hodnoty velikosti srážeče – používá se délková míra feet (stopa), 

udávající délku drátu. Většinou je srážeč konstruován jako proměnný, tedy volbou pozice 

banánku nebo kroužku se volí počet závitů drátu. 

2. Elektronický srážeč přepíná závity drátu, lépe však malé odpory pro velkou zátěž (např. 

0.01/5W v zapojení Kopriwa). Přepínání se děje pomocí automobilových relé či FET 

tranzistorů. Aby nebylo nutno použít mnoho relé pro několik stupňů, využívá se sčítání ve 

dvojkové soustavě – tzv. BCD - pro 7 pozic tedy postačí 3 a pro 15 pozic 4 relé. 

 

 
Obrázek 6 – Ovladač Kopriwa 

 



 

5. Stabilizace napětí 
Stabilizace vstupního napětí je používána v některých zapojeních tzv. digitálních ovladačů pro 

domácí dráhy. Pro motory třídy scale s proudovým odběrem desítek Ampér se nepoužívá, každé 

zapojení by mělo vysoký úbytek napětí a tedy vysoký choke skok. 

 

U ovladače NPN zapojení se však nabízí stabilizovat napětí báze, a tím řídit maximální otevření 

tranzistoru v emitorovém sledovači. Tak lze vytvořit elegantně nízkoproudový srážeč napětí 

s vysokou přesností stabilizace. 

6. Chlazení 
Výkon, který ubereme motoru na ovladači, se maří jako teplo. Takže všechny ovladače topí – 
méně či více, většinou však hodně . A je potřeba je chladit. 

Většinou stačí umístit prvek na hliníkový chladič. Tranzistorové ovladače, zejména NPN, však topí 

opravdu hodně, takže je vhodné, kromě umístění na velký hliníkový chladič, chladit aktivně – 

ventilátorem. 

Obavy z toho, že ventilátor ubírá proud motoru, jsou naprosto liché – motorek ventilátoru má 

spotřebu kolem 1W, tedy při 12V proud 0,09A a tento malý proud je v porovnání s odběrem 

motoru a dimenzování zdroje natolik zanedbatelný, že nemůže způsobit žádný pokles napětí. 

 

Existuje několik možností jak ventilátor zapojit, mně se osvědčilo následující zapojení: 

 

 
Obrázek 7 

 

Zapojení vychází z doporučeného zapojení stabilizátoru 7812. D1 a D2 jsou libovolné diody 

(1N0007), R1 doporučuji složit ze 2 rezistorů na cílovou hodnotu kolem 800

Vstupní dioda D1 zamezí zničení stabilizátoru při přepolování banánků, brání vybití Ci do dráhy a 

chrání stabilizátor před zkratem na vstupu. Dioda D2 chrání stabilizátor před přepolováním 

výstupu. Hodnota Co není kritická, je lepší nezvyšovat kapacitu na výstupu a tedy volit menší 

hodnoty. LED je v zapojení proto, že nezatížený stabilizátor nestabilizuje, a proč mařit proud 

v rezistoru, když může pěkně svítit. 

Poznámka: Ano, ve schématu je chyba, LED je zapojena obráceně.  

 

Nevýhodou je, že ventilátor běží stále v plných otáčkách, a to i když je ovladač studený. Nabízí se 

tedy doplnit teplotní regulaci otáček, např. podle následujícího schematu. Je pak možno použít i 

výkonný ventilátor bez toho, aby celou dobu nepříjemně hučel a bez obav, že se během dlouhých 

závodů „ukroutí“. 

 



 
Obrázek 8 

   

 

 

Na závěr 
Pokusil jsem se shrnout základní principy ovladačů pro autodráhu.  

Je mi naprosto jasné, že budu zahrnut negativními ohlasy lidí chytřejších a znalejších než jsem já. 

Pro ty však tento text určen není a budu jen rád, pokud mne doplní či opraví. 
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