Ciggnik do skanera

Tytut tego artykutu

moze nasung¢ niejednemu
Czytelnikowi mysl, ze

z autorem co$ jest nie za
bardzo... Jaki ciqgnik i do
jakiego skanera? Po co
ciqgnqé¢ skaner i za co?
Prosze sie uspokoié, ze
zdrowiem psychicznym
autora jest, jak na razie,
chyba wszystko

w porzqdku. Propozycja
zbudowania ciggnika do
skanera nie jest tez zartem.
Jest to sprawdzone

w praktyce urzqdzenie
ulatwiajqce postugiwanie
sie skanerem recznym,

a skladajqce sie ze
Smiesznie taniego

i prostego w wykonaniu
ukladu elektronicznego oraz
silnika wymontowanego ze
starej stacji dyskéw 360KkB.

Posiadanie skanera -
urzadzenia umozliwiajacego
digitalizacje dowolnych ob-
razkéw jest z pewnosScia ma-
rzeniem wielu posiadaczy
PC. Niestety, sa to urzadze-
nia bardzo drogie i nie kaz-
dy moze sobie pozwoli¢ na
zakup skanera stacjonarnego
dobrej firmy. Znacznie tan-
sze sa skanery reczne umoz-
liwiajace uzyskiwanie takze
dobrych wynikéw, ale za ce-
ne dos¢ klopotliwej obstugi.
Podczas skanowania musimy
przesuwaé skaner reka, po-
woli iidealnie réwnomier-
nie. Jest to bardzo uciazli-
we. Nadmierne przyspiesze-
nie ruchu skanera psuje nie-
jednokrotnie cata robote,
zniechecajac do opracowy-
wania kolejnych zdje¢ do ro-
dzinnego albumu. Zamiast
jednak narzekaé, zastanow-
my sie czy w dobie po-
wszechnie panujacego lenis-
twa musimy jeszcze co$ ro-
bi¢ recznie? Skaner reczny
wyposazony jest w rolke, po
ktérej moze sie toczyé. Tak
wiec z zawieszeniem nie be-
dziemy mieli wiekszego kto-
potu i musimy jedynie opra-
cowaé urzadzenie, ktére be-
dzie skaner popychaé¢ lub
ciagna¢. Jaki jednak zastoso-
wacé rodzaj silnika napedo-
wego? Najodpowiedniejszym
jest chyba naped elektrycz-

= ny. Jednak zasto-

il sowanie komutato-
rowego silnika
elektrycznego pra-

du statego wiaze

sie z wieloma problemami.
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Silnik taki rozwija uzytecz-
ny moment obrotowy jedy-
nie przy duzych obrotach,
a skaner musi posuwaé sie
powoli. Powoduje koniecz-
noé¢ zastosowania skompli-
kowanej przektadni mecha-
nicznej. Takze regulacja
predkosci skanowania na-
streczylaby spore trudnosci.
Na szczeScie istnieje inny ro-
dzaj silnika elektrycznego:
silnik krokowy, wprost ide-
alnie nadajacy sie do na-
szych celow.

Temat silnikéw kroko-
wych i sterownikéw do nich
byl juz poruszany w mtod-
szej siostrze EP: Elektronice
dla Wszystkich. Silniki kro-
kowe sa urzadzeniami po-
wszechnie stosowanymi. Po-
siadacz jakiegokolwiek kom-

Tabela 1.
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PROJEKTY

dyskéw. Nale-
Zy Pprzypusz-
czaé, ze wiek-
szo$¢ Czytelnikéw zna zasa-
de dzialania silnika kroko-
wego, tak wiec omdéwimy ja
w najwiekszym skrécie.
W odréznieniu od silnika
komutatorowego, silnik kro-
kowy nie posiada zadnych
szczotek ani innych rucho-
mych stykéw. Sktada sie on
z czterech (silnik czterofazo-
wy) lub dwéch (dwufazowy)
cewek, przez ktére cyklicz-
nie przepuszczany jest prad
elektryczny. Umieszczony
pomiedzy cewkami magnes
ustawia sie zawsze zgodnie
z kierunkiem pola magne-
tycznego tworzonego przez
aktualnie zasilang cewke. Na
rys. 1 widzimy uproszczony
schemat budowy silnika kro-
kowego i sposéb wlaczenia
cewek.

Cewka A Cewka B Cewka C Cewka D
Krok 1 wigczona
Krok 2 wigczona wigczona
Krok 3 wigczona
Krok 4 wigczona wigczona
Krok 5 wigczona
Krok 6 wiaczona wigczona
Krok 7 wigczona
Krok 8 wigczona wigczona

putera jest jednocze$nie
wlascicielem co najmniej
kilku takich silnikéow

umieszczonych w stacjach

Juz w tym momencie
mozna zauwazy¢ jedna z naj-
wazniejszych zalet tego ty-
pu silnika: moze on obracac
sie dowolnie wolno, oczy-
wisécie , krokami“. Liczba ta-
kich krokéw potrzebna do
wykonania obrotu o 360°
jest zalezna od typu silnika
i wynosi od kilku do kilku-
set. W najbardziej typowych
zastosowaniach cewki wia-
czane sa kolejno, jedna po
drugiej. Zastanéwmy sie jed-
nak, co bedzie, jezeli prze-
puécimy prad jednoczesnie

69



M1 NI

PROJEKTY

D1 D2 D3 D4 z2
1N4148 | P
1N4148 1N4148 1N4148 QO 2
3
a
5
T1 T2 T3 T4 6
—( 7 z
BC548 rIqacsm TI?CMS rIqacszts e 8 1
° . ° 4
c3 12vDC
R2 R3 R4 | }
10k 1
470uF
ca
[ »—II—‘RS >—I
100nE P1
22k
D5...D16
1N4148 470k
4 g Y2
1 1 |1 R
3/2|a|7|o|1|5/6/9|1 |2 2 | 1R caq -2
Ut 7
QQQQQQQQQAQ C | 4517 DIS
0123456789 O
5 cov G 1Rr € R6
CE R N 100k
LN S D
KA T NE555
11 |1 1
43 |5 - c1 [
22nF 2onF
——

Rys. 2.

przez dwie cewki? To oczy-
wiste: magnes ustawi sie do-
ktadnie pomiedzy tymi cew-
kami. A jezeli cewki bedzie-
my zasila¢ nie pradem sta-
tym, ale przebiegiem pros-
tokatnym o nieré6wnym
wypelnieniu? Wtedy mag-
nes ustawi sie takze po-
miedzy cewkami, ale
w odlegtosci proporcjo-
nalnej do $redniego pradu
ptynacego przez kazda
z nich. Jak wiec z tego
wynika, liczba krokéw po-
trzebnych do wykonania
pelnego obrotu przez sil-
nik mozemy praktycznie
dowolnie zwiekszac¢, i to
za pomoca wzglednie
prostych sterownikéw. Tak
tez postapimy w naszym
ukladzie, w ktérym liczba
krokéw zostanie dwukrotnie
zwiekszona w celu zapew-
nienia wiekszej plynnosci
przesuwania skanera.
Wykorzystany w ukla-
dzie prototypowym silnik od
stacji dyskéw 360kB potrze-
buje 100 krokéw do wyko-
nania pelnego obrotu.
Zwiekszymy te liczbe do
200, zasilajac cewki w spo-
s6b podany w tabeli 1.
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Na rys. 2 przedstawiono
schemat elektryczny sterow-
nika silnika. Warto podkres-
li¢, ze uktad ten jest w peini
uniwersalny i moze postu-
zy¢ do sterowania czterofa-
zowym silnikiem krokowym
zastosowanym do dowolne-
go celu.

Jak widaé¢, uktad jest
bardzo prosty i zawiera je-
dynie dwa tanie i ogdlnie
dostepne uktady scalone.
Najwazniejszym elementem
uktadu jest licznik
pierscieniowy (liczby w
kodzie 1 z n) 4017, na kté6-
rego wejscie podawany jest
ciag impulséw prostokat-
nych generowanych przez
multiwibrator zbudowany
na popularnej kostce
NE555. Czestotliwo$é tych
impulséw mozemy regulo-
waé w szerokich granicach
za pomoca potencjometru
P1. Do wyjé¢ licznika dota-
czony jest koder zbudowany
z diod D5..D16. Bazy tran-
zystoré6w T1..T4 sa zasilane
poprzez diody w takiej ko-
lejnodci, aby uzyskaé kolej-
no$¢ wlaczania cewek jak
w tabeli 1. Diody D1..D4 stu-
za zabezpieczeniu tranzysto-

row przed przepieciami po-
jawiajacymi sie w cewkach
silnika podczas wylaczania
pradu.

Licznik 4017 bez dodat-
kowych potaczen zlicza im-
pulsy do 10 i nastepnie sam
sie zeruje. My potrzebujemy
licznika modulo 8 i dlatego
wyjscie Q8 polaczone zosta-
o z wejSciem zerujacym
licznika. Nadejscie dziewia-
tego z kolei impulsu powo-
duje powstanie na tym wy-
jéciu stanu wysokiego i na-
tychmiastowe wyzerowanie
licznika.

Montaz i uruchomienie
ukladu.

Mozaika $ciezek

uruchamiania ani regulacji,
ale jedynie dolaczenia zasi-
lania +12VDC.

Silnik krokowy wymon-
towany ze stacji dyskéw po-
siada wtyk pasujacy do za-
montowanego na ptytce zia-
cza typu goldpin. Plus zasi-
lania doprowadzany jest do
silnika dwoma przewodami.
Rozwigzanie to ma na celu
umozliwienie latwej zmiany
kierunku obrotéw silnika
przez proste odwrdcenie
wtyku o 180°.

No a teraz najgorsze: me-
chanika! Szczegély kon-
strukcji mechanicznej ciag-
nika (lub ,holownika pcha-
cza“) do skanera widoczne
sa na zdjeciu. Potrzebne ké1-
ka mozemy wymontowad
z popsutej zabawki lub za-
stosowaé¢ kota stosowane
w modelarstwie. W rozwia-
zaniu modelowym kétka na-
pedzane byly, za pomoca
najprostszej przekladni cier-
nej, bezposrednio watem
wirnika.

WYKAZ ELEMENTOW

Rezystory

R1..R4: 10kQ

R5: 22kQ

R6: 100kQ

P1: 470kQ/A

Kondensatory

C1, C2: 22nF

C3: 470uF/25V

C4: 100nF

Potprzewodniki

Ul: 4017

U2: 555

T1..T4: BC548

D1..D16: 1N4148

Rézne

Ztgcze ARK2 1 szt

Silnik krokowy 4-fazowy 12V
(nalezy zamoéwi¢ oddzielnie
w dziale handlowym AVT)

Kompletny uktad i plytki
drukowane sq dostepne
w ofercie AVT pod oznacze-
niem AVT-1145.

dwustronnej ptytki
drukowanej i roz-
mieszczenie ele-
mentéw pokazane
zostaly na rys. 3.
Montaz wykonuje-
my w sposé6b typo-
Wy, rozpoczynajac
od elementéw naj-
mniejszych. Pod
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uktady scalone
warto zastosowac
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podstawki. Gotowy
uktad nie wymaga

Zbigniew Raabe, AVT
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