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V4. U kolu na slici 4.1. upotrebljen je nekompenzovani operacioni pojačavač sa dva pola od kojih
je jedan (učestanost ω1) na vrlo niskim učestanostima. Operacioni pojačavač ima beskonačnu
ulaznu otpornost i nema priključke za kompenzaciju. 

a) Ako se iz kola sa slike 4.1. ukloni kondenzator C, fazna margina jednaka je π/8, 
posmatrano na Bodeovoj aproksimativnoj faznoj karakteristici kružnog pojačanja. Za
učestanosti ω>ω1 nacrtati Bodeovu aproksimativnu amplitudsku karakteristiku kružnog
pojačanja za ovako izmenjen pojačavač sa slike (tj. za C=0). Zatim odrediti odnos
učestanosti polova operacionog pojačavača u funkcji 
njegovog jednosmernog pojačanja, ω2/ω1=f(A0). 

b) Ako se vrednost kapaciivnosti kondenzatora C izabere 
tako da se kompenzaciona nula poklapa sa polom ω2 
operacionog pojačavača, odrediti izraze za učestanosti 
polova pojačavača sa slike 4.1. u funkciji pola ω2  
operacionog pojačavača. 

c) Izračunati vrednost kapacitivnosti kondenzatora C tako 
da se u odzivu na Hevisajdovu funkciju na ulazu 
pojačavača sa slike 4.1 pojave prigušene oscilacije 
učestanosti ω=0.5Mrad/s čija je vremenska konstanta 
smirivanja τ=2μs. 

d) Izračunati novu vrednost za C tako da fazna margina 
kružnog pojačanja bude jednaka π/4. 

Slika 4.1. 
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