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Przedmiotem wynalazku jest sposob oraz ukiad do

. transportu i skanowania optycznego dokumentéw, w

ktérym umieszczone stycznie do powierzchni bgbna

dokumenty nawija si¢ przy pomocy podci$nienia na

obracajacy si¢ bgben, majace zastosowanie w optycznych
czytnikach znak6éw pisma.

W znanych sposobach transportu i skanowania doku-
mentdéw pobieranych z zasobnika wejSciowego, w kto-
rych sa one umieszczone stycznie do powierzchni bgbna i
nawijanych przy pomocy podci$nienia na obracajacy si¢
bg¢ben, a nastgpnie skanowanych i odczytywanych w ten
sposéb, ze podczas jednego obrotu bgbna czytany jest
jeden wiersz tekstu, bgben obraca sig ze stalg predkoscia.
Wada takiego rozwiazania jest ograniczenie maksymal-
nej szybkosci odczytu dokumentéw, do stosunkowo nie-
wielkiej szybkosci, przy ktérej dokumenty moga by¢é
przysysane do powierzchni b¢bna, wyciagane ze stosu
wejéciowego i calkowicie nawijane na beben.

Istota sposobu wedlug wynalazku jest to, ze przed
pobraniem i nawinig¢ciem kolejnego dokumentu pred-
ko$é bebna wyhamowuje si¢ do niewielkiej szybkosci
pobierania, a nast¢pnie po przyssaniu brzegu dokumentu

" do powierzchni bgbna, predko$¢ bgbna zwigksza si¢ do
zadanej szybkosci skanowania, ktéra moze by¢ duio
wigksza.

W przykladowej wersji sposobu wedlug wynalazku
szybko$¢ skanowania stabilizuje si¢ w ten sposob, ze
predkosé obrotowa bebna przetwarza si¢ na czgstotli-
wo$¢ impulséw pomiarowych, proporcjonaing do tej
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predkosci. Zawarte migdzy wybranymi impulsami
pomiarowymi odcinki czasowe, ktérych dlugos¢ jest
odwrotnie proporcjonalna do predkosci obrotowej
bebna, mierzy si¢ i porownuje z wzorcowymi odcinkami
czasu. R6wno$é obydwu tych odcinkéw oznacza, ze
predko$é obrotowa bebna jest dokladnie réwna pred-
koéci zadanej. Mierzy si¢ rowniez réznic¢ migdzy wspo-
mnianymi odcinkami czasu. Je$§li odcinek wzorcowy
czasu jest dluzszy od odcinka migdzy impulsami pomia-
rowymi, co jest oznakga zbyt szybkich obrotéw b¢bna,
moment nap¢dzajacy bgben redukuje si¢ do zera, a gdy
zaistnieje sytuacja odwrotna, na bgben przyklada si¢
moment napedzajacy, proporcjonalny do pomierzonej
réznicy.

Zadawanie predkosci skanowania odbywa si¢ przez
okreslenie, ile pojedynczych okresow impulsow pomia-
rowych ma si¢ skladaé na odcinek czasu poréwnywany z
odcinkiem wzorcowym. Wzrost ilosci okreséw impulséw
pomiarowych mieszczacych si¢ w zadanym odcinku
czasu oznacza wzrost czestotliwoséci tych impulséw, a
tym samym wzrost predkosci obrotowej bgbna.

Opisany sposéb wedlug wynalazku realizuje ukiad
zawierajacy obracany silnikiem pradu stalego bgben, do
ktérego doprowadzane jest podci$nienie, sprz¢zony z
impulsatorem generujacym impulsy o czgstotliwosci pro-
porcjonalnej do predkosci obrotowej begbna, zasobnik
dokumentéw wejsciowych, w ktérym czytane doku-
menty usytuowane sa stycznie do powierzchni bgbna
oraz optyczng glowice¢ czytajaca.
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Istota ukladu jest to, Ze jest on wyposazony w ukiad
sterujgcy, zawierajacy licznik, ktéry zlicza ilo§¢ impul-
séw zegarowych zawartych w odcinkach czasu wyzna-
czonych przez wybrane impulsy wysylane z impulsatora.
Licznik ten okrefla, czy wspomniane wyzej odcinki czasu
s3 mniejsze czy wigksze od czasu wzorcowego.

Uklad sterujgcy zawiera ponadto inny licznik zlicza-
jacy impulsy zegarowe w okresic bgdacym roéznica rze-
czywistego oraz zadanego odcinka czasu migdzy dwoma
impulsami generowanymi przez impulsator. Warto$¢
liczbowa pobierana z tego licznika, proporcjonalna do
bledu stabilizacji, jest zapamigtywana w rejestrze, kt6-
rego wyjécia podiaczone sq do przetwornika cyfrowo-
analogowego zamieniajacego t3 warto$¢ na sygnal
analogowy. Sygnal ten steruje wartoscia pradu ptynacego
. przez silnik sprz¢zony z bgbnem.

Przykladowa wersja ukladu wedlug wynalazku
zawiera ponadto sterowany dzielnik cz¢stotliwosci, ktory
dzieli cz¢stotliwo$é impulséw impulsatora przez liczbg
reprezentujacg zadang predkosé obrotéw bebna. Na jego
wyjéciu pojawiajq si¢ impulsy, ktorych okres jest tyle razy
diuzszy od okresu impulséw z impulsatora ile wynosi
liczba odpowiadajgca zadanej pr¢dkosci bgbna. Okres
tych impulséw jest odcinkiem czasu poréwnywanym z
czasem wzOorcowym.

Przedmiot wynalazku zostanie dokladniej objasniony
z wykorzystaniem rysunku przedstawiajacego schemat
blokowy przykladowo wykonanego ukiadu wedhig
wynalazku.

Fig. 1 pokazuje calo$¢ ukladu do transportu i skano-
wania ‘optycznego dokumentéw. Transport dokumen-
tébw odbywa si¢ przy pomocy begbna B, posiadajacego
otwory przysysajace, do ktérego doprowadzone jest pod-
ci$nienic. B¢ben obracany jest przez silnik pradu stalego
S sprzgzony bezpofrednio z jego osig. Do tej samej osi
dolaczony jest réwniez impulsator I, generujacy pod
wplywem obratéw bgbna impulsy IP, ktdrych czgstotli-
wos< jest wprost proporcjonalna do szybkosci obrotow.
Sygnaty W1 i W2 zasilajace w sposdb sterowany silnik S
pochodzg z bloku elektronicznego E. Nadrz¢dny ukiad
sterujgcy nie uwidoczniony na rysunku przesyla do bloku
E nastgpujace sygnaly cyfrowe:

PR — trzybitowa liczba binarna, przy pomocy ktérej
zadawana jest predkos¢ z jaka ma sig¢ obracac bgben,

ZP — impuls strobujacy liczb¢ podawana na wejscia
PR,

ZEG — impulsy zegarowe synchronizujace pracg
bloku E. o

Impulsy IP przychodzace z impulsatora sa sygnalem
zwrotnym informujgcym blok E o aktualnej predkosci
obrotowej bgbna. W zasobniku Z umieszczone sg sty-
cznie do powierzchni bgbna dokumenty K przeznaczone
do optycznego skanowania. Glowica optyczna G przeno-
szagca obraz z bgbna na elementy $wiatloczule umie-
szczona jest w ten sposbb, Ze jej o§ optyczna jest
prostopadia do powierzchni bgbna. Moze sig ona poru-
sza¢ ruchem posuwistym po prowadnicach réwnolegle
do osi bebna.

Proces transportu i skanowania dokumentow odbywa
si¢ w nastgpujacy spos6b. Beben poczatkowo obraca si¢ z
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najmniejsza predkoscia do momentu, az gidwne otwory
przysysajgce chwyca goérng krawedz pierwszego doku-
mentu. Pod wpylwem ruchu obrotowego przyssany
dokument jest wyciagany ze stosu i nawijany na b¢ben.
Jednocze$nie w tym czasie nastgpuje zwigkszenie pred-
kosci obrotowej bgbna do takiej, przy ktérej ma si¢ odby-
wacé proces skanowania. Zwigkszenie obrotéw nast¢puje
bardzo szybko, poniewaz ukiad elektroniczny E wymu-
sza w tym czasie duzy prad w silniku S. Po osiagnigciu
przez bgben zadanej predkosdci uklad elektroniczny E
przechodzi z fazy rozpedzania do fazy stabilizacji, kiedy
to warto$¢ pradu w silniku wymuszona przez W1, W2 jest
odwrotnie proporcjonalna do odchyiki od zadanej pred-
kosci mierzonej przez ukiad E na podstawie impulséw IP.
Réwnolegle trwa proces skanowania dokumentu przez
glowic¢ G. Jeden obrét bgbna umozliwia przeskanowa-
nie paska dokumentu prostopadiego do osi b¢bna o sze-
rokosci uzalenionej od pola widzenia glowicy. Ruch
glowicy wadiuZ osi bgbna pozwala na skanowanie sze-
regu takich pask6w co w sumie daje mozliwos¢ przeska-
nowania cajego dokumentu. Po zakoficzeniu skanowa-
nia nast¢puje zmniejszenie predkosci obrotowej bgbna
do wartosci minimalne;j.

W tym czasie uklad elektroniczny E2 wymusza w sil-
niku przeciwprad, co powoduje szybkie wytracenic obro-

_tow. Osiagnicta predkos¢ minimalna jest utrzymywana

metodg stabilizacji dopdki przeczytany dokument nie
zostanie zrzucony przy pomocy sterowanych pazurkéw
odrywajacv:h go od powierzchni be¢bna i nie zostanie
przyssana krawedz nastgpnego dokumentu z zasobnika.
Dalej calv proces transportu i skanowania powtarza si¢ w
spos6b opisany powyzej.

Schemat blokowy ukiadu elektronicznego E przedsta-
wia fig. 2. Rola synchronizujgca impulséw ZEG polega
na tym, Zze wszelkie zmiany stanu w blokach, do ktérych
s3 one doprowadzone, zapoczatkowane s3 przednimi
zboczami tych impulséw. Czgstotliwosé przebiegu syn-
chronizujgcego dobrana jest w ten sposéb, zeby zanim
pojawi si¢ kolejne zbocze impulsu ZEG, stany przej$-
ciowe wszystkich sygnaléw wynikajace ze zmian wywola-
nych poprzednim zboczem ulegly zakoficzeniu.

Liczba PR podawana jest na wejécie rejestru R1.
Impuls strobujgcy ZP laduje )3 do rejestru R1, a jedno-
cze$nic w tym samym momencie jego poprzednia zawar-
to$¢ przepisywana jest do rejestru R2. Dzigki temu w
ukladzie pamigtane sg zawsze dwie liczby, jedna z nich
reprezentuje aktualng pr¢dko$¢ zadang, bgbna (zawar-
to$¢ R1), a druga predkos$é poprzednia (zawarto$é R2).
Liczby te sg poréwnywane ze sobg w komparatorze cyf-
rowym KC. Sygnal wyjsciowy H komparatora ma war-
to$¢ 1, jezeli predko$¢ aktualna jest mniejsza od
predkosci poprzedniej. Jest to informacja dla ukiadu
sterujacego US, e zanim przejdzie si¢ do procesu stabili-
zacji nowej predkodci nalezy postaé do silnika przeciwp-
rad hamujacy. W pozostalych przypadkach H=O i
hamowanie nie jest wigczane. Liczba Pz z rejestru R1
reprezentujgca predko$€ zadang posylana jest takie
przez negatory na wejécia rownolegle licznika L1, ktéry
spetnia rol¢ sterowanego dzielnika czgstotliwo$ci impul-
s6w IP. Kazde dodatnie zbocze impulsu IP zwig¢ksza o 1



5

zawarto$¢ licznika L1. Tylko w przypadku, gdy ta zawar-
to$¢ wynosi 7 (same jedynki w liczniku) nie nastg¢puje
odliczanie, lecz wystanie impulsu ID trwajacego jeden
okres przebiegu zegarowego, ktéry powoduje zaladowa-
nie da licznika L1 liczby z wej$¢ rownoleglych. Czgstotli-
wosci przebiegu IP i ID zwigzane sa ze sobg nastgpujaca
zaleznoscia:

FID = ——
PZ+1

gdzie: FID — czgstotliwos¢ impulséw ID; FIP — czg-
stotliwo$¢ impulséw IP.

Proces sterowania przez uktad E predkoseig silnika S
ma charakter cykliczny. Jeden cvkl zawiera si¢ w okresie
mi¢dzy dwoma kolejnymi impulsami 1D. Kazdy z tych
impulséw zeruje na poczatku cvklu licznik L2, ktory
zlicza nastgpnie impulsy przebiegu zegarowego. Do
wyjs$¢ licznika dolaczony jest dekoder DK, dajacy na
wyjsciu sygnat BL=1 po osiagnigciu przez licznik pewnej
ustalonej wartosci BL po zanegowaniu posyviany jest na
wejécie blokujace impulsy zegarowe podawane na licznik
L2, w zwigzku z czym L2 po osiagnigciu wartosci deko-
dowanej przez DK nie zmienia swego stanu az do wyzero-
wania przez nast¢gpny impuls ID. Niech TW oznacza czas
Jjaki uptywa od momentu wyzerowania L2 do chwili poja-
wienia si¢ sygnalu BL=1. Podczas pracy uktadu moga
zaistnie¢ dwa przypadki — okres. migdzy kolejnymi
impulsami ID jest krotszy od czasu TW lub tez okres ten
jest diuzszy od czasu TW. W przypadku gdyv okres mig-
dzy kolejnymi impulsami ID jest krotszy od czasu TW
sygnal BL=O przez caly czas trwania cvklu sterowania.
Taki stan @znacza. ze prgdkos$é obrotéw bgbna jest za
duza w stosunku do pr¢dkosci zadanej. czyvli impulsy z
generatora maja za duza czgstotliwosé.

Gdy okres migdzy kolejnymi impulsami ID jest dhz-
szy od czasu Tw sygnat BL zmienia swéj stan z zera na
jeden pod koniec trwania cyklu. Oznacza to, ze bgben
obraca si¢ za wolno i nalezy zwigkszy¢ prad zasilania.

Czas TD jaki uptywa od zmiany poziomu sygnahi BL
do pojawienia si¢ impulsu ID jest proporcjonalny do
wielkosci odchytki prgdkosci bgbna od prgdkosci zada-
nej. Od momentu kiedy BL staje si¢ rowny | rozpoczyna
liczenie do zera licznik L3. Szyvbko$¢ narastania w nim
wartosci zalezy od stopnia podziatu czgstotliwosci zega-
rowej w dzielniku DZ. Na koncu cyklu impuls ID powo-
duje przepisanie warto$ci z. L3 do rejestru R3 i
wyzerowanie licznika L3. Jezeli czas TD jest krotki,
licznik L3 nie zdazy doliczy¢ do maksymalnej wartosci,
natomiast jeZeli ten czas jest odpowiednio diugi, L3
napefnia si¢ samymi jedynkami. Wiacza si¢ wtedy wew-
n¢trzna blokada wejscia liczacego niepozwalajaca na
przepelnienie licznika L3.

Licznik L3 moze osiagna¢ maksymalna wartos¢ tylko
w przypadku, gdy predko$é zadana jest znacznie wigksza
od_predkosci aktualnej, co ma miejsce tylko w fazie roz-
pgdzania bgbna do wigkszej predkosci. Liczba z rejestru
R3 przetwarzana jest na warto$¢ analogowa WP przez
przetwornik P. Warto$é ta przesylana jest do ukladu
mocy M, ktéry przy pomocy sygnatow W1, W2 wymusza
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w silniku S proporcjonalny do niej prad napedzajacs . Jak
wynika z powyzszego opisu, w fazie stabilizacji, kiedy L3
nie osiaga swojej maksymalnej wartosei, prad w silniku
jest proporcjonalny do odchytki regulacji. Wspétczynnik
proporcjonalnosci jest uzalezniony od predkosci zwigk-
szania si¢ zawartosci licznika L3, a wigc od stopnia
podziatu czgstotliwosci w dzielniku DZ. Optymalna war-
toscig wspdlczynnika ze wzgledu na biad regulacji jest
warto$¢ najwigksza, przy ktorej jeszcze uklad regulacji
nie ulega wzbudzeniu. Kiedy licznik L3 zdazy doliczy¢ do
najwigkszej wartosci, silnik rozpgdzany jest maksymal-
nym pradem. Uklad stabilizacji poprzez regulacj¢ pradu
w silniku dazy do tego, zeby okres migdzy impulsami ID
byt réwny statemu czasowi Tw, czyli do stabilizowania
jego czgstotliwoscei. Czgstotliwosei impulséw 1D i 1P
zwigzane s3 zaleznoscig 1/, ktora po przeksztaleeniu daje
wz6r przyporzadkowujacy liczbom binarnym PZ pred-
kosci obrotowe bgbna. A

Vo 1
FIP = =— = FID(PZ+1)= —— (PZ+1);
C ™

Vo = (PZ+1);
™ ,

edzie:

Vo. — predkos¢ obrotowa bgbna; C — wspdtezynnik

proporcjonalnosci migdzy predkoscia obrotowg bgbna a

czgstotliwoscig impulsow z impulsatora.

Zadaniem ukiadu sterujacego US jest wymuszanie za
posrednictwem ukiadu mocy M kierunku pradu przeply-
wajgcego przez silnik S. US moze znajdowaé si¢ w jed-
nym z trzech stanéw. Pierwszy z nich odpowiada fazie
rozpedzania i fazie stabilizacji obrotow, trzeci fazie
hamowania, a drugi jest stanem przej§ciowym migdzy
dwoma poprzednimi. W pierwszym stanie sygnaly wyjs-
ciowe US NAP i HAM majg warto$é 1i 0. Wtedy ukiad
M przepuszcza przez silnik w kierunku napgdzajagcym
prad o wartosci proporcjonalnej do poziomu sygnatu
WP. US wychodzi ze stanu pierwszego tylko w przy-
padku, kiedy po zatadowaniu przez impuls ZP nowych
wartosci do rejestrow R1 i R2 sygnat H ma wartos¢ 1. W
stanie drugim, do ktdrego nastgpilo przejscie pod wply-
wem opisanej sytuacji, US znajduje si¢ do chwili pojawie-
nia si¢ kolejnego impulsu ID. Potem uklad wchodzi w
stan trzeci. Zmieniaja si¢ na przeciwne wartos$ci sygnatow

NAP i HAM, w zwigzku z czym prad w silniku zaczyna .

plyna¢ w odwrotnym kierunku i nastgpuje szybkie
zmniejszanie obrotéw. W fazie hamowania przeciwprad
w silniku ma ustalong warto$é, niezalezng od poziomu
sygnalu WP,

Hamowanie trwa dopéty, dop6ki predkosé rzeczywi-
sta bgbna nie zmniejszy si¢ ponizej predkosci zadane;.
Uklad sterujacy US wykrywa ten fakt przez stwierdzenie,
ze sygnatl BL zmienia swa warto$¢ pod koniec cyklu
regulacji z zera na jedynk¢. Wtedy nastgpuje przejscie z
powrotem do stanu pierwszego. Konieczno$¢ istnienia
stanu przejéciowego wynika z okreslenia kryterium
kofica fazy hamowania. Gdyby US przechodzit bezpos-
rednio ze stanu pierwszego do trzeciego mogloby si¢
zdarzyé, ze w tym samym cyklu regulacji, w ktérym
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nastapita zmiana predkosci zadanej, kiedy nie zdazy sig
jeszcze zmieni¢ podziat czgstotliwosci w liczniku L1, pod
koniec cyklu wystapi sygnat BL=1 i hamowanie zostanie
niepotrzebnie przerwane. Kiedy US przechodzi do stanu
hamowania ze stanu drugiego, podziat czgstotliwosci w
L1 juz uwzgl¢dnia nowa, zmniejszonga predkosc zadana i
opisang wyzej sytuacja nie moze sig zdarzy<.

Zastrzezenia patentowe

1. Spos6b transportu i skanowania optycznego doku-
mentéw do celéw automatycznego odczytu tych doku-
ment6w, w ktérym umieszczone stycznie do powierzchni
bgbna dokumenty nawija si¢ przy pomocy podci$nienia
na obracajacy si¢ bgben, znamienny tym Zze przed pobra-
niem i nawinigciem kolejnego dokumentu predkosé
bgbna wyhamowuje si¢ do niewielkiej pregdkosci pobiera-
nia, a nastgpnie, po przyssaniu brzegu dokumentu do
powierzchni bgbna, predko$¢ bgbna zwigksza si¢ do
wigkszej szybkosci skanowania.

2. Sposéb wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze predkosé
bgbna w czasie skanowania dokumentu stabilizuje si¢
przez przetwarzanie jej na proporcjonalng do niej cz¢-
stotliwo$¢ impulséw pomiarowych wyznaczajacych
odcinki czasowe, ktore pordwnuje si¢ z wzorcowymi
odcinkami czasu, a uzyskiwana roéznicg¢ czasowa mig¢dzy
tymi czasami wykorzystuje si¢ do regulacji momentu
napgdzajacego bgben.

3. Sposéb wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze zadawa-
nie predkosci skanowania na jakiej majg by¢ stabilizo-
wane obroty bgbna odbywa si¢ przez zadawanie ilosci
okresé6w impulséw pomiarowvch, z ktérvch skiada sig
odcinek czasowy poréwnywany jednorazowo z wzorco-
wym odcinkiem czasu.

4. Uklad do transportu i skanowania optycznego
dokumentéw, zawierajacy napg¢dzany silnikiem pradu
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stalego be¢ben, do ktdrego doprowadzone jest podcisnie-
nie, sprzg¢zony z impulsatorem generujacym impulsy o
czestotliwosci poroporcjonalnej do predkosci obrotow
bgbna, zasobnik dokumentow wejSciowych, w ktérym
czytane dokumenty usytuowane sg stycznie do powierz-
chni bgbna oraz optyczna glowica czytajaca, znamienny
tym, ze jest wyposazony w uklad sterujgcy (E) zawiera-
jacy licznik (L2) stuzacy do poréwnywania chwilowej
predkosci bgbna (B) z prgdkoscia zadana poprzez zlicza-
nie ilosci impulséw zegarowych zawartych w odcinkach
czasu wyznaczonych przez impulsy generowane przez
impulsator (I).

5. Uklad wedhug zastrz. 4, znamienny tym, ze ukiad
sterujacy (E) zawiera licznik (L3) shuzacy do pomiaru
odchytki chwilowej predkosci bgbna od predkosci zada-
nej poprzez pomiar roéznicy migdzy rzeczywistym a zada-
nym odcinkiem czasu mi¢gdzy dwoma impulsami
generowanymi przez impulsator (I), metoda zliczania
impulséw zegarowych i ktdrego stan zapamigtywany w
rejestrze (R3) jest przetwarzany na chwilowa wartosé
pradu napedzajacego silnik (S) przy pomocy przetwor-
nika cyfrowo-analogowego (P).

6. Ukiad wedlug zastrz. 4, znamienny tym ze uklad
sterujacy (E) zawiera sterowany dzielnik czgstotliwosci
(L1) impulséw generowanych przez impulsator (I) przez
liczbg zalezng od zadanej pr¢dkosci obrotow bgbna (B)
pamigtang w rejestrze (R1).

7. Uklad wedlug zastrz. 4, znamienny tym, Ze uklad
sterujacy (E) zawiera komparator cvirowy (KC) poréw-
nujacy nowa zadang pr¢dkosc obrotéw bgbna (B) pamig-
tang w rejestrze (R1) z predkoscia poprzednia. pamigtang
w rejestrze (R2) i sterujacy na tej podstawig, za posred-
nictwem ukiadu sterujacego (US), wiaczaniem pradu
hamujacego obroty silnika (S).
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