Roboterstimme

Die Verfremdung von Musik und Gerduschen, insbesondere aber auch
von Sprache, fasziniert Musiker, Tonbandamateure und Elektroniker
gleichermaflen. Das Eingangssignal wird so behandelt, daf3 sich am
Ausgang ein roboterhaft knarrender Sound ergibt.

Zur Schaltung

Die Schaltung besitzt ein eingebautes
Mikrofon, das die Signale (Sprache oder
Musik) aufnimmt und tiber C2 auf den
Eingang des ersten Operationsverstirkers
(OP 1) gibt. Dieser ist als 100facher Wech-
selspannungsverstarker geschaltet, an des-
sen Ausgang das Signal iiber C5 ausge-
koppelt wird. R 5 dient zur Elimination des
Gleichspannungsanteils. Das hier anste-
hende Signal gelangt auf die eine Seite des
als Umschalter arbeitenden IC’s 2 (Pin 12).
AuBerdem wird dieses Signal iiber den
OP 2 um 180° gedreht und gelangt iiber C 8
auf den zweiten Eingang (Pin 13) des IC 2.
Auch hier wird mit R 12 der Gleichspan-
nungsanteil entfernt.

Das IC3 ist als Multivibrator geschaltet
und gibt iiber seinen Ausgang (Pin 3) ein
Steuersignal auf das IC2 (Pin 11), so daf}
der Umschalter, dessen Ausgang Pin 14
darstellt, stindig zwischen Pin12 und
Pin 13 des IC 2 hin- und herschaltet.

Auf diese Weise steht am Ausgang (Pin 14)
ein Signal an, das mit einer Frequenz von
ca. 500 Hz umgeschaltet wird, und zwar
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einmal ohne Phasenverschiebung und ein-
mal um 180° gedreht. Hierdurch entsteht
der typische ,Robotersound*.

Der OP 3 dient lediglich als Pufferverstir-
ker.

Mit Hilfe des OP 4 wird ein kiinstlicher
Versorgungsspannungsmittelpunkt erzeugt
(Masse).

Sollte die Empfindlichkeit des Mikrofons
zu grof} sein, kann durch Erhéhen von R 3
die Verstiarkung des OP 1 gesenkt werden.
Ist die Empfindlichkeit des Mikrofons hin-
gegen zu klein, kann R 3 bis auf Werte von
3,3k} verkleinert werden, um die Verstiir-
kung des OP 1 so zu erhéhen.

Zum Aufbau

Damit die Schaltung moglichst komforta-
bel als Roboterstimme mit eingebautem
Mikrofon eingesetzt werden kann, haben
wir das Platinenlayout so ausgefiihrt, daB}
die Leiterplatte in ein Kunststoffrohr mit
ca. 35mm Innendurchmesser eingebaut
werden kann. Aus diesem Grunde ist der
Aufbau etwas gedrdngt vorgenommen
worden. Beim Loéten ist daher besondere

Sorgfalt anzuwenden, damit keine Lot-
zinnbriicken entstehen.

Zunichst werden die Bauteile in gewohnter
Weise bestiickt. Der Batterieclip wird an
die entsprechende Seite der Platine angelo-
tet, und zwar moglichst ohne die flexiblen
Drihte. Hierzu ist der Batterieclip vorsich-
tig zu zerlegen, so daf} lediglich die kleine
Triagerplatte mit den beiden Clips iibrig-
bleibt. Diese sind dann direkt senkrecht an
die Leiterplatte anzuléten. Die Batterie ist
bei ihrem Anschlufl dann starr mit der Pla-
tine verbunden.

Auf der anderen Seite wird iiber kurze fle-
xible Drihte das Elektret-Kondensator-
Mikrofon angeschlossen.

Die gesamte Schaltung kann, wie bereits
vorstehend erwihnt, in ein entsprechendes
Kunststoffrohr eingebaut werden. Fiir die
Abdeckung der Front- und Riickseite kann
man z. B. aus Leiterplattenmaterial ent-
sprechende Scheiben mit der Laubsige
aussdgen, wobei an der Mikrofonseite
selbstverstidndlich einige Locher in diese
Scheibe gebohrt werden miissen, um den
Schalldurchtritt nicht unnétig zu behin-
dern.
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der Roboterstimme der Roboterstimme
Stiickliste: Widerstdnde
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Ansicht der fertig aufgebauten Robotersti
ohne Gehduse
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