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através da lateral de superficie frontal ou pela lateral da superficie traseira é algo a ser sele-
cionado através de situagbes operacionais.

No leitor dtico, a se¢do de controle pode ajustar a diregdo de transporte de modo
que a distancia de transporte quando a midia é transportada na dire¢do de transporte en-
contra-se mais proxima do que a distancia de transporte quando a midia é transportada em
uma diregao diferente da dire¢ao de transporte.

De acordo com um segundo aspecto das modalidades da presente invengao, tem-
se provisdo de um método de controle de um leitor 6tico com inclusdo de uma sec¢do de
transporte capaz de fazer o transporte de uma midia que seja um alvo de leitura nas dire-
¢Oes para frente e para tras ao longo de um trajeto de transporte; com uma secéo de leitura
dtica instalada no trajeto de transporte, com a segédo de leitura ética efetuando a leitura ética
da midia que é conduzida pela se¢ao de transporte, sendo que o método de controle com-
preende: ajuste de uma dire¢do de transporte da midia ao tempo de leitura da midia com
base de um posicionamento da midia antes ou quando do inicio de leitura da midia e um
posicionamento de leitura da secdo de leitura ética de modo a encurtar uma distancia de
transporte da midia até da finalizagdo da leitura da midia; controle da sec¢do de transporte e
a segéao de leitura dtica com base do ajuste da diregcdo de transporte.

Através do desempenho do método de controle descrito anteriormente, a diregdo de
transporte ao tempo da leitura de midia é ajustada para encurtar a distancia de transporte da
midia até que seja finalizada a leitura da midia com base do posicionamento da midia quan-
do iniciada a leitura e o posicionamento de leitura da seg¢do de leitura 6tica, com a midia
compreendendo do alvo de leitura sendo conduzida em uma diregdo para frente ou para tras
ao longo do trajeto de transporte através da secéo de transporte, com a midia em transporte
através da secao de transporte sendo lida oticamente pela seg¢io de leitura 6tica, tornando-
se possivel a eliminagdo do transporte desnecessario da midia durante uma operacdo de
preparagao para a leitura 6tica da midia enquanto conduzindo-se a midia ou apds uma ope-
ragao de leitura, com ampliagao do rendimento. Por exemplo, em caso da midia ser trans-
portada em uma dire¢do aonde o posicionamento da midia e o posicionamento de leitura da
secao de leitura 6tica tornem-se muito préximos entre si, a eficiéncia sera boa.

No método de controle do leitor ético, o controle pode incluir o ajuste da diregao de
transporte da midia com base na disposigao das posi¢des marginais de ambas margens de
uma area alvo de leitura ao longo da dire¢do de transporte da midia antes ou quando da
leitura da midia ter inicio e do posicionamento de leitura da se¢ao de leitura 6tica.

Através do desempenho do método de controle descrito anteriormente é feito o a-
juste da dire¢do de transporte com base da disposi¢cdo das posigdes marginais de ambas
margens da midia ao longo da dire¢ao de transporte quando iniciada a leitura e posiciona-
mento de leitura da secgéo de leitura otica, sendo possivel se determinar a falta de necessi-
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de impacto de ponto 10 seja descarregada através do orificio de entrada 15 ou descarrega-
da através do orificio de descarga 20 possa ser ajustada através de um comando transmiti-
do para a impressora de impacto de ponto 10 a partir de um computador hospedeiro 200 a
ser descrito posteriormente. Uma lateral aonde seja aberto o orificio de entrada 15, ou seja,
uma lateral esquerda na Figura 3 é referenciada como uma lateral frontal, e uma lateral a-
onde o orificio de descarga 20 seja aberto, ou seja, uma lateral direita na Figura 3 seja refe-
renciada como uma lateral traseira.

Conforme mostrado na Figura 2, a impressora de impacto de ponto 10 inclui um
corpo de impressora 11A e um corpo superior (ndo mostrado) apoiado por um eixo 11C em
uma secéo de extremidade posterior do corpo inferior 11A. O corpo superior pode ser girado
atraves de operagéo de uma alavanca de fechamento-abertura (ndo mostrada) em uma su-
petficie de lateral esquerda do corpo superior, € a parte interna do corpo de impressora 11
sendo exposto conforme va girando o corpo superior.

Conforme mostrado nas Figuras 2 e 3, o corpo de impressora 11 inclui uma estrutu-
ra de base 16 e um par de estruturas laterais direita 17A e esquerda 17B que sao fixadas
em ambas se¢des de extremidades da estrutura de base 16. Ocorrem estruturas laterais
(ndo mostradas) do corpo superior externo as estruturas laterais 17A e 17B, e um eixo de
condugéo de carro 31 movimentado-se entre as mesmas. Uma guia de midia frontal 2 e uma
guia de midia traseira 25 incorporando um formato plano sdo instaladas de forma fixa entre
as estruturas laterais 17A e 17B. Um rolo de impresséo plano 21 é posicionado entre o guia
de midia frontal 24 e o guia de midia traseira 25, com uma cabega de gravagdo 18 sendo
disposta acima do rolo de impress&o 21 de maneira a guarnecer o rolo de impresséo 21.

A cabeca de gravagdo 18 é instalada em um carro 19 que é engatado de forma
deslizante junto ao eixo de guai de carro 31. O carro 19 é impulsionado através de uma cor-
reia de sincronizagdo (ndo mostrada) por meio de uma rotagéo para frente ou para tras de
um motor de acionamento de carro 56 (veja-se a Figura 4) que faz o acionamento do carro
19, e é conduzida para reciprocagao através do eixo de guia de carro 31. O carro 19 é esca-
neado em uma maneira de reciprocagao entre as estruturas laterais do corpo superior, em
uma diregdo indicada por uma letra X na Figura 1, ou seja, em uma dire¢do de escaneamen-
to principal que coincide com uma direcao de eixo do eixo de guia de carro 31 e uma direc¢éo
de comprimento do rolo de impresséo 21. Referencia-se uma diregao perpendicular junto a
dire¢do de escaneamento principal S do carro 19, ou seja, uma dire¢éo indicada pela letra Y
na Figura 1 como uma dire¢éo de sub-escaneamento.

Enquanto que movimentando-se com o carro 19, a cabec¢a de gravagdo 18 instala-
da no carro 19 possibilita a que um fio de gravagéo a partir de uma seg¢do proeminente de
fiagdo (ndo mostrada) guarnecendo o rolo de impressdo 21 em uma secéo de ponta da ca-
beca de gravagdo 18 atinga uma fita de tinta, e permita que a tinta da fita de tinta venha a
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ser fixada junto a midia de gravagao S transportada entre o rolo de impressdo 21 e a cabe-
¢a de gravagao 18, fazendo assim o registro de uma imagem incluindo os caracteres na mi-
dia de gravagao S. A fita de tinta é enrolada e armazenada em um cartucho de tinta (nédo
mostrado) o qual é instalado na estrutura de corpo ou carro 19, sendo rebobinada de acordo
com o escaneamento do carro 19. Além disso, em uma lateral traseira da cabega de grava-
¢ao 18, conforme mostrado pela Figura 3, um sensor de largura de midia 55 & posicionado
acima do rolo de impresséo 21. O sensor de largura de midia 55 ¢ instalado no carro 19 pa-
ra escanear o rolo de impressdo 21 em conjunto com o carro 19, sendo utilizado para o cal-
culo de uma posi¢gao de uma margem lateral da midia de gravagao S ou de uma largura da
midia de gravagao S.

Conforme mostrado nas Figuras 2 e 3, o rolo de impressao 21 é estendido em uma
direcao de percurso do carro 19 e é delineado em formato plano. O rolo de impressao 21 é
polarizado em sentido a cabe¢a de gravagédo 18 sendo apoiado elasticamente por uma mola
de propensédo 180. A mola de propensdo 180 consiste de uma mola de bobina de compres-
s&o. Uma forga de impulso do fio de gravagdo ao tempo de uma operacdo de registro da
cabeca de gravacao 18 é apoiada por uma forga de propensdo da mola de propensdo 180.
Além disso, quando a espessura da midia de gravagao S é alterada durante o transporte da
midia de gravagdo S, ou quando uma midia de gravagao S apresentando uma espessura
diferente & inserida no corpo da impressora 11, o rolo de impressao 21 é pressionado pela
extremidade em ponta da cabega de gravagdo 18 de encontro a forca de propensao da mola
de propenséo 280, movimentada em uma diregdo de afastamento da cabeca de gravacao
18. Assim, a despeito da espessura da midia de gravagcao, tem-se assegurada a presenca
de uma folga sendo uniformemente fixada entre a extremidade em ponta da cabeca de gra-
vacao 18 e a superficie de gravagao da midia de gravag¢édo S.

Conforme mostrado na figura 3, o corpo de impressora 11 inclui um mecanismo de
transporte de midia 100 (se¢ao de transporte) fazendo o transporte da midia de gravagao S,
um mecanismo de alinhamento 28 atingindo uma margem principal da midia de gravacdao S
transportada pelo mecanismo de transporte de midia 100 para alinhamento da midia de gra-
vagao S, uma segao de escrita/leitura de dado magnético 29 que inclui uma cabega magné-
tica 34 desempenhando a leitura da informagédo MICR provida em um cheque ou executan-
do a leitura ou escrita de informagao magnética na tira magnética provida em um taldo de
cheque, e uma segao de pressionamento de midia 30 pressionando por cima a midia de
gravagao S para o controle da elevagdo da midia de gravagéo S, quando a cabega magnéti-
ca 34 da secédo de leitura de dado magnético 29 desempenha um processo de informagéo
magnética inclui a leitura de informagéao MICR.

Conforme mostrado nas Figuras 2 e 3, 0 mecanismo de transporte de midia 100 in-
clui o rolo de impress&o 21, um primeiro rolete de acionamento 22A, um primeiro rolete im-
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pulsionado 22B, um segundo rolete de acionamento 23A, um segundo rolete impulsionado
23B, um terceiro rolete de acionamento 124A, um terceiro rolete impulsionado 124B, um
guia de midia frontal 24, um guia de midia traseira 25, um motor de transporte de midia 26 e
uma seg¢ao de trem de engrenagem de acionamento 27. O mecanismo de transporte de mi-
dia 100 forma um trajeto de transporte P que faz o transporte da midia de gravagdo S atra-
vés de cada rolete na guia de midia frontal 24 e a guia de midia traseira 25, e as superficies
de topo da guia de midia frontal 24 e a guia de midia traseira 25 formando uma superficie de
transporte PA do trajeto de transporte P.

Nesta configuracdo, o primeiro rolete de acionamento 22A e o primeiro rolete impul-
sionado 22B sao posicionados em uma lateral frontal do corpo de impressora 11 com refe-
réncia ao rolo de impressao 21 e a cabega de gravagao 18, e o segundo rolete de aciona-
mento 23A, 0 segundo rolete impulsionado 23B, o terceiro rolete de acionamento 124A e o
terceiro rolete impulsionado 124B sao dispostos sequenciaimente em uma lateral traseira do
corpo de impressora 11 com referéncia ao rolo de impresséao 21 e a cabega de gravagéo 18.

O primeiro rolete de acionamento 22A e o primeiro rolete impulsionado 22B sao
dispostos verticalmente constituindo em um par, com 0 segundo rolete de acionamento 23A
e 0 segundo rolete impulsionado 23B sendo dispostos verticalmente para formarem um par,
e o terceiro rolete de acionamento 124A e o terceiro rolete impulsionado 124B sendo dispos-
tos verticalmente para formarem um par.

O primeiro rolete de acionamento 22A, o segundo rolete de acionamento e o tercei-
ro rolete de acionamento 124A constituem-se em roletes de acionamento girados através do
motor de transporte de midia 26 e pela se¢do de trem de engrenagem 27, com o primeiro
rolete impulsionado 22B, o segundo rolete impulsionado 23B e o terceiro rolete impulsiona-
do 124B constituindo-se em roletes impulsionados, sendo enviesados elasticamente pelas
molas 42A, 42B e 42C por uma pressao pré-determinada junto a lateral do primeiro rolete de
acionamento 22A, o segundo rolete de acionamento 23A, e o terceiro rolete de acionamento
124A, respectivamente, Assim, o primeiro rolete de acionamento 22A e o primeiro rolete
impulsionado 22B giram em dire¢des opostas, com o segundo rolete de acionamento 23A e
o segundo rolete impulsionado 23B girando em dire¢cdes postas, com o terceiro rolete de
acionamento 124A e o terceiro rolete impulsionado 124B girando em dire¢des opostas.

Conforme mostrado na Figura 2, a se¢do de trem de engrenagem de acionamento
27 é disposta na parte externa da estrutura da lateral direita 17A. A secéo de trem de engre-
nagem de acionamento 27 inclui um pinhdo de motor 51 que é fixado para girar integraimen-
te com um eixo de motor do motor de transporte de midia 26 que pode girar para frente e
para trds. Uma forca de impulsao a partir do pinhdo de motor 51 é transmitida para uma se-
gunda engrenagem de acionamento 53B instalada junto a um segundo eixo de rolete 33 do
segundo rolete de acionamento 23A através de uma engrenagem de redugdo 52, com
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transmissao efetuada para a primeira engrenagem de acionamento 53A instalada junto ao
primeiro eixo de rolete 32 do primeiro rolete de acionamento 22A através de uma engrena-
gem intermediaria 54 a partir da segunda engrenagem de acionamento 53B. Além disso, 0
torque do segundo eixo de rolete 33 do segundo do rolete de acionamento 23A é transmitido
para um terceiro eixo de rolete 134 do terceiro rolete de acionamento 124A por meio de uma
correia de acionamento (nao mostrada), por exemplo. Assim, o primeiro rolete de aciona-
mento 22A, o segundo rolete de acionamento 23A, e o terceiro rolete de acionamento 124A
mostrados na Figura 3 giram na mesma dire¢do, conduzindo desse modo a midia de grava-
¢do S no corpo de impressora 11. Ou seja, 0 primeiro rolete de acionamento 22A, o segundo
rolete de acionamento 23A, e o terceiro rolete de acionamento 124A mostrados na Figura 3
conduzem a midia de gravagao S no corpo de impressora 11 da forma indicada pela letra A
na figura ao longo da diregdo de sub-escaneamento Y quando o motor de transporte de mi-
dia 26 gira para frente da maneira indicada pela letra B na figura quando o motor de trans-
porte de midia 26 gira em sentido contrario.

O mecanismo de alinhamento 28 alinha a midia de gravagao S antes da execugdo
do registro na midia de gravagao S utilizando a cabec¢a de gravacdo 18 ou leitura de uma
superficie da midia de gravagédo S fazendo emprego do leitor ético 110. O mecanismo de
alinhamento 28 inclui uma pluralidade de placas de alinhamento 38 alinhadas entre o primei-
ro rolete de acionamento 22A e o primeiro rolete impulsionado 22B, e a cabela de gravagao
18 e o rolo de impressdo 21 em uma direcao de escaneamento principal e projetando-se no
trajeto de transporte P, e um motor de alinhamento 58 (veja a Figura 4) que faz o aciona-
mento das placas de alinhamento 38. Além disso, 0 mecanismo de alinhamento 28 possibili-
ta a que essas placas de alinhamento 38 atinjam a margem principal da midia de gravacao
S, alinhando assim a direcao da midia de gravagéao S.

Conforme mostrado na Figura 2, o corpo de impressora 11 inclui uma pluralidade
de sensores de alinhamento 39 que fazem a detecgéo da presencga ou auséncia da midia de
gravacao S atingindo as placas de alinhamento 38 préximas a uma lateral a montante das
placas de alinhamento 38 no trajeto de transporte P. Os sensores de alinhamento 39 consis-
tem de sensores transmissores da luz que incluem uma se¢cao de emissdao luminosa (LED
ou algo do género) e uma se¢ao de recepg¢ao luminosa (transistor fotdénico ou algo do géne-
ro), cada um dos quais sendo dispostos opostos entre si com o trajeto de transporte P apre-
sentando-se interposicionado entre os mesmos, e sendo dispostos em paralelo na direcao
de escaneamento principal. Pode-se determinar se uma inclinagédo junto a diregdo de trans-
porte da midia de gravagdo S apods o alinhamento pelo mecanismo de alinhamento 28 en-
contra-se dentro de uma faixa de tolerancia, com base da quantidade e arranjo de sensores
que fazem a detec¢cdo da margem principal da midia de gravagdo S entre a pluralidade de
sensores de alinhamento 39.
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Além disso, a impressora de impacto de ponto 10 inclui uma se¢do de central de
controle (ndo mostrada) provida sob a lateral traseira do corpo de impressora 11, por exem-
plo, na forma de uma seg¢éo de controle que faz o controle global da impressora de impacto
de ponto 10, tal como um controle de acionamento do motor de transporte de midia 26, um
controle de percurso do carro 19, um controle de uma operacéo de registro em funcao da
fiacdo de gravacao da cabega de gravagao 18, um controle de uma operagao de leitura do
leitor 6tico 110, ou algo do género.

No corpo da impressora 11, junto a uma lateral frontal do primeiro rolete de acio-
namento 22a tem-se o alinhamento de uma pluralidade de sensores de margem de midia 47
que fazem a deteccdo de insercdo da midia de gravacao S junto ao trajeto de transporte P.
Os sensores de margem de midia 47 compreendem de sensores refletivos de luz que inclu-
em uma sec¢ao de emissédo luminosa emitindo luz junto ao trajeto de transporte P, e uma
secao de recepgédo de luz que faz a detecgao da luz refletida, detectando a midia de grava-
¢do S inserida através do orificio de entrada 15. Os sensores de margem de midia 47 po-
dem compreender de sensores transmissivos que incluem uma secao de emissédo luminosa
€ uma segao de recepgdo de luz dispostas em oposi¢do entre si com o trajeto de transporte
P sendo interposto entre as mesmas. Nesta configuragéo, no caso em que o recebimento de
luz seja bloqueado por qualquer um dos sensores de margem de midia 47 na secgéo de re-
cebimento de luz de todos 0s sensores de margem de midia 47 a partir de uma condi¢do de
luz recebida, tem-se a determinag¢édo da introdu¢do da midia de gravagao S através do traje-
to de transporte P.

Além disso, conforme mostrado na Figura 3, o corpo de impressora 11 inclui o leitor
otico 110 (secdo de litura ética) que faz a leitura de um caractere, de uma letra, de uma i-
magem ou elemento do género exibidos em uma superficie da midia de gravagao S. O leitor
6tico 110 inclui um primeiro escaneador 111 (primeira secao de leitura) que faz a leitura da
informacéao exibida através de impressao ou elemento do género em uma lateral da superfi-
cie superior da midia de gravagado S, e um segundo escaneador 112 (segunda secdo de
leitura) que é disposto em oposigéo ao primeiro escaneador 111, lendo a informacgao exibida
por impressao ou algo do género em uma lateral da superficie inferior da midia de gravacao
S. Normalmente, a midia de gravacido S é introduzida através do orificio de entrada 15 de
maneira que uma superficie aonde é impressa a informacdo MICR torna-se na superficie
inferior.

O primeiro escaneador 111 e 0 segundo escaneador 112 compreendem de senso-
res de imagem Otica fazendo a continuada leitura de informagao na midia de gravacao S
que é transportada no trajeto de transporte P, sendo dispostos entre o segundo rolete de
acionamento 23A e o terceiro rolete de acionamento 124A.

O primeiro escaneador 111 e 0 segundo escaneador 112 consistem de sensores de
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leitura de imagens de um tipo CIS (sensor de imagem de contato), por exemplo, com res-
pectiva inclus&o de vidros de revestimento plano 140 e 150 que entram em contato préximo
com a midia de gravagéo S, e os invélucros de corpo 141 e 151 dando suporte os vidros de
revestimento 140 e 150. No interior dos invélucros de corpo 141 e 151 sdo armazenadas,
respectivamente, uma se¢ao de emissao luminosa (ndo mostrada) fazendo emissao de luz
liberada a partir de uma fonte luminosa, tal como um LED junto a uma area de leitura da
midia de gravacdo S, uma pluralidade de sensores de recepg¢ao de luz (ndo mostrados),
alinhavados em linha na dire¢do de escaneamento principal (dire¢cdo X), e uma segado de
saida (ndo mostrada) que faz a liberagao de um sinal a partir do sensor de recep¢éo de luz
junto a secdo de painel de controle. Nesta modalidade, o primeiro escaneador 111 e o se-
gundo escaneador 112 podem incluir um CCD (dispositivo de carga acoplada), em substitui-
¢éo ao CIS. Além disso, conforme mostrado na Figura 2, o segundo escaneador 112 inclui o
invélucro de corpo 151 e o vidro de revestimento 150 que se estendem na diregdo de largu-
ra da impressora de impacto de ponto 10 aproximadamente em paralelo com o rolo de im-
pressao 21 e apresentando um formato longitudinal. O invélucro de corpo 151 é disposto de
maneira que uma superficie superior (superficie de vidro) do vidro de revestimento 150 a-
presenta-se exposta ao trajeto de transporte P através de uma abertura formada no guia de
midia posterior 25. Conforme mostrado na Figura 3, o primeiro escaneador 111 é posiciona-
do acima do segundo escaneador 112 de maneira que uma superficie inferior (superficie de
vidro) do vidro de revestimento 140 confrontando uma superficie superior do vidro de reves-
timento 150, apresentando um formato longitudinal assumindo aproximadamente o mesmo
comprimento do segundo escaneador 112 na direcao de largura.

Um componente de polarizagdo 113 é disposto além do primeiro escaneador 111,
com o primeiro escaneador 111 sendo polarizado de modo a movimentar-se préximo a mi-
dia de gravacgao S do guia de midia posterior 25 através do componente de polarizagdo 113.
Além disso, o componente de polarizagao 113 pressiona o primeiro escaneador 111 em di-
re¢do a lateral do segundo escaneador 112 com aproximadamente a mesma forga uniforme
sobre a dire¢&do de largura. No caso presente, o componente de polarizagao 113 pode fazer
emprego de uma mola espiral, de uma placa de mola ou de um componente de amorteci-
mento feito a partir de elastdmeros, ou elementos do género. Pode-se inserir uma folga, a-
través da qual uma midia de gravagdo apresentando uma espessura pré-determinada pode
ser introduzida, entre as superficies de vidro dos vidros de revestimento 140 e 150. Quando
a midia de gravagéo S é lida, o primeiro escaneador 111 é concebido para recuo ascenden-
do através da midia de gravagéo S transportada, com o componente de polarizagdo 113 se
encolhendo, de maneira que a midia de gravagao S possa passar entre os vidros de reves-
timento 140 e 150. Ou seja, no leitor ético 110, a midia de gravagédo S é impulsionada em
diregdo a lateral do segundo escaneador 112 pelo primeiro escaneador 111 polarizado pelo
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componente de polarizagdo 113, e assim, a midia de gravacdo S e as superficies de vidro
dos vidros de revestimento 140 e 150 sé&o fixadas proximas umas das outras, ampliando a
qualidade de leitura.

Os sensores receptores de luz (ndo mostrados) do primeiro escaneador 111 e do
segundo escaneador 112 sdo alinhavados em linha na dire¢do de escaneamento principal
da impressora de impacto de ponto 10, desempenhando a leitura em formato de linha se
estendendo na dire¢do de escaneamento principal. Os sensores receptores de luz do pri-
meiro escaneador 111 e do segundo escaneador 112 sao dispostos em uma faixa mais am-
pla do que a faixa aonde a cabec¢a de gravagdo 18 apresenta a capacidade de imprimir na
direcdo de escaneamento principal, de modo que a leitura possa ser realizada em uma lar-
gura maior do que as larguras compreendidas de todas as midias de gravagao apresentan-
do capacidade de serem impressas pela impressora de impacto de ponto 10. Ou seja, o lei-
tor 6tico 110 pode desempenhar a leitura de todas as superficies de todas as midias de gra-
vagao S utilizadas na impressora de impacto de ponto 10.

Conforme mostrado na Figura 3, o primeiro escaneador 111 e 0 segundo escanea-
dor 112 s&o dispostos em oposigdo um ao outro com o trajeto de transporte sendo interpos-
to entre os mesmos. O sensor de recepgéo de luz do formato de linha incluso no primeiro
escaneador 111 e o sensor de recepgéo de luz do formato de linha incluso no segundo es-
caneador 112 sdo deslocados por 5 mm na diregao de transporte da midia de gravacéao S.
Com tal configuragdo, é possivel se cancelar a influéncia sobre o outro sensor de recepgao
de luz em fungdo da luz advinda da fonte luminosa de um sensor de recepgéo de luz e con-
seguindo se chegar a uma maior qualidade de leitura.

O primeiro escaneador 111 e 0 segundo escaneador 112 incluem fontes luminosas
R,G e B, respectivamente, e podem desempenhar uma leitura monocromatica (binaria, de
graduagéo 16, graduagéo 256) e uma leitura de todas as cores. Ainda mais, a resolugao de
leitura do primeiro escaneador 111 e do segundo escaneador 112 pode ser ajustada em 3
estagios (ponto/polegadas), 300dpi e 600dpi, por exemplo. A quantidade de linhas de leitura
na dire¢ao de transporte (diregédo de sub escaneamento Y) da midia de gravagdo S tem seu
ajuste feito de acordo com a resolugao de leitura na diregdo de escaneamento principal, e a
velocidade de transporte da midia de gravagdo S durante a leitura é ajustada de acordo com
as condi¢des tal como a resolugéo de leitura, uma velocidade de processamento de um va-
lor de detecgéo do sensor de recepgao de luz, ou elemento do género.

A Figura 4 consiste de um diagrama de blocos ilustrando uma configuragdo de um
sistema de controle da impressora de impacto de ponto 10.

As segOes respectivas mostradas na Figura 4 sdo executadas através de coopera-
¢éo pelo hardware e software instalados em um painel de controle (ndo mostrado).

A impressora de impacto de ponto 10 inclui uma CPU 40 que compreende de uma
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segéo de controle fazendo o inteiro controle da impressora de impacto de ponto 10 com ba-
se em um programa de controle, de um RAM 41 que faz o armazenamento temporario de
programas de controle ou dados ou elementos do género lidos a partir de um EEPROM 42
pela CPU 40, de um EEPROM 42 que faz o armazenamento de um programa de controle
executado pela CPU40, dados de processamento ou elementos do género, de uma interface
(I/F) 43 que faz a converséo de formatos de dados quando da transmisséo da informagéo ou
do recebimento a partir de um computador hospedeiro 200 fazendo o controle da impressora
de impacto de ponto 10, uma disposi¢ao de ponte (G/A) 45 conectada junto a varios tipos de
sensores, um acionador de motor 46 que impulsiona varios motores, e um acionador de ca-
beca 48 que impulsiona a cabec¢a, com as respectivas segbes conectadas entre si pelo em-
prego de um barramento 49.

O RAM 41 atua como uma se¢do de armazenamento temporério e forma uma me-
moria intermediaria para imagem (ndo mostrada) armazenando o dado de imagem de leitura
lido pelo leitor 6tico 110.

O sensor de alinhamento 39, o sensor de margem de midia 47, o sensor de largura
de midia 55, o primeiro escaneador 111 e o segundo escaneador 112 sdo conectados junto
a disposi¢ao de ponte 45. A disposicao de ponte 45 faz a quantificacdo de uma entrada de
voltagem analdgica a partir do sensor de alinhamento 39, do sensor de margem de midia 47
e do sensor de largura de midia 55 em dado digital, fazendo a liberagdo em seguida para o
CPU 40. O primeiro escaneador 111 e o segundo escaneador 112 fazem a leitura ética da
superficie da midia de gravagdo S utilizando o CIS, e fornecendo a voltagem detectada do
CIS para a disposi¢éo de ponte 45 para cada pixel do CIS. A disposi¢do de ponte 45 quanti-
fica a voltagem analdgica suprida a partir do primeiro escaneador 111 e do segundo esca-
neador 112 para formato de dado digital, fazendo a sua liberagdo para o CPU 40.

O acionador de motor 46 é conectado ao motor de transporte de midia 26, ao motor
de acionamento de carro 56, e ao motor de acionamento de cabega magnética 57, e ao mo-
tor de alinhamento 58, abastecendo com correntes ou pulsos de propulsdo os respectivos
motores, possibilitando a que os mesmos possam funcionar. O motor de alinhamento 58
(Figura 40 operando as placas de alinhamento 38 (Figura 3) ou elementos do género podem
ser conectados junto ao acionador de motor 46.

O acionador de cabecga 48 é conectado junto a cabeca de gravacdo 18 e a cabega
magnética 34, e projeta uma fiagdo de gravagdo através do abastecimento de correntes
propulsoras junto a cabeca de gravagédo 18. Além disso, o sensor de margem de midia 47
detecta a voltagem de deteccéo (voltagem analdgica) da cabegca magnética 34, fazendo a
sua liberagcao para o CPU 40 na forma de dado digital, no caso aonde as correntes propulso-
ras para leitura/escrita sejam liberadas junto a cabega magnética 34 para execugao de leitu-
ra de dado magnético.



10

15

20

25

30

35

17

A CPU 40 obtém estados de detecgdo de varios sensores utilizando a disposi¢édo
de ponto 45, o acionador de motor 46 e o acionador de cabega 48, com base do programa
de controle armazenado no EEPROM 42, acionando os respectivos motores para transporte
da midia de gravagao S, e acionando as respectivas cabecas para desse modo executar a
gravacgao na midia de gravacdo S. Além disso, a CPU 40 transporta a midia de gravacéo S
fazendo emprego do mecanismo de transporte de midia 100, fazendo a leitura da superficie
da midia de gravagéo S utilizando o primeiro escaneador 111 e 0 segundo escaneador 112
através da disposi¢ao de ponte 45. Durante a leitura, o CPU 40 faz a armazenagem tempo-
raria e sequencial da entrada de dado a partir da disposi¢do de ponte 45 em uma memoéria
intermediaria (ndo mostrada) instalada no RAM 41. Além disso, o0 CPU 40 faz a leitura do
dado de imagem armazenado na memoria intermediaria (ndo mostrada), fazendo posterior-
mente a transmissao do dado de imagem lido junto ao computador hospedeiro 200 utilizan-
do a interface 43.

As Figuras 5A e 5B consistem de diagramas ilustrando um cheque na forma de um
exemplo especifico da midia de gravagao S processada pela impressora de impacto de pon-
to 10. A Figura 5A ilustra uma superficie frontal, e a Figura 5B ilustra uma superficie posteri-
or.

A midia de gravacdo S do formato de cheque consiste de um formato retangular a-
longado horizontalmente, aonde uma lateral alongada é introduzida na impressora de impac-
to de ponto 10 na condicdo de uma margem principal, sendo transportada em uma direg¢ao
lateral curta conforme indicado por uma seta na figura. No caso presente, a extensdo (largu-
ra) de uma direg&o lateral alongada da midia de gravagédo S é Lx, e a extensdo (largura) na
direg&o lateral curta é Ly. Conforme mostrado pela Figura 5A, as se¢bes aonde um dado de
emissao, a quantidade de dinheiro, um destinatario, um endereco e nome de mercado, uma
assinatura ou coisa do género séo escritos ou digitados na superficie frontal da midia de
gravacdo S, com os caracteres MICR impressos ou digitados em uma area MA inferior a
esquerda. Além disso, conforme mostrado pela Figura 5B, um nimero em série do cheque é
impresso na superficie traseira da midia de gravacédo S, com provisdo das sec¢des tendo o
nome da institui¢do financeira, nimero de conta e coisas do género ali escritas ou digitadas.
Além disso, o nimero de série do cheque pode ser impresso na superficie traseira da midia
de gravagao S.

A midia de gravacdo S mostrada nas Figuras 5A e 5B é inserida a partir do orificio
de entrada 15 de modo que a superficie traseira na Figura 5A esteja voitada para cima na
impressora de impacto de ponto 10, com a superficie traseira na Figura 5B sendo voltada
para baixo na mesma. A superficie frontal na Figura 5A corresponde a uma superficie de
topo e ¢ lida pelo primeiro escaneador 111. A superficie traseira na Figura 5B corresponde a
uma superficie de base sendo lida pelo segundo escaneador 112.



10

15

20

25

30

35

18

Uma faixa de leitura R do primeiro escaneador 111 é ajustada para ser ligeiramente
mais larga do que uma largura Lx e uma elevagao Ly da midia de gravagdo S, em resposta
ao tamanho da midia de gravagdo S, conforme indicado pela linha pontilhada na Figura 5A.
A largura e a elevagao da faixa de leitura R sdo obtidas pela adigdo de uma margem de lei-
tura junto a largura Lx e a elevac¢ado Ly da midia de gravacdo S, e o tamanho da margem de
leitura se da em torno de varios milimetros, por exemplo. Assim, o primeiro escaneador 111
pode ler oticamente toda a superficie lateral frontal da midia de gravacdo S. Além disso, a
cabeca magnética 34 I1é os caracteres MICR da area MA na Figura 5A.

De modo similar, uma faixa de leitura R do segundo escaneador 112 é ajustada pa-
ra ser ligeiramente mais larga do que uma largura Lx e uma elevagao Ly da midia de grava-
¢éo S, em resposta ao tamanho da midia de gravagao S, da forma indicada pela linha ponti-
Ihada na Figura 5B. Nesta modalidade, a largura e a elevagdo da faixa de leitura R do se-
gundo escaneador 112 sdo de mesma dimensdo da faixa de leitura R do primeiro escanea-
dor 111, sendo obtidas pela adigdo de uma margem de leitura junto a largura Lx e a eleva-
¢éo Ly da midia de gravagdo S. Assim, o0 segundo escaneador 112 pode fazer a leitura ética
de toda a superficie traseira da midia de gravacgao S.

A impressora de impacto de ponto 10 faz a leitura da midia de gravagéo S utilizan-
do o leitor otico 110 enquanto que fazendo o transporte da midia de gravagdo S em uma
direcdo adiante ou em uma dire¢do para tras ao longo de uma diregéo de lateral curta da
mesma. Neste caso, a diregdo de transporte ao tempo da leitura é automaticamente deter-
minada de acordo com uma descri¢éo a ser feita posteriormente, de maneira que uma por-
¢ao alvo de leitura seja completamente lida com a distancia de transporte mais curta.

Um comando é transmitido junto a impressora de impacto de ponto 10 a partir do
computador hospedeiro 200 através de uma interface 43, sendo o tamanho (Lx, Ly) da midia
de gravagéo S do alvo de leitura designado pelo comando. A CPU 40 especifica o tamanho
da midia de gravagéo S com base do comando recebido a partir do computador hospedeiro
200 fazendo o ajuste da faixa de leitura R. No caso presente, 0 comando transmitido a partir
do computador hospedeiro 200 inclui a informagao indicativa do posicionamento da area MA
na midia de gravagdo S. O posicionamento da area MA é designado pela distancia Dx a
partir da lateral curta da midia de gravacdo S e de uma distancia Dy a partir de sua lateral
alongada, por exemplo. Com base do comando, a CPU 40 faz o controle do acionador de
motor 46 e do acionador de cabeca 48, impulsionando o motor de acionamento de cabega
magnética 57 e executando a leitura com emprego da cabega magnética 34.

O comando transmitido a impressora de impacto de ponto 10 a partir do computa-
dor hospedeiro 200 inclui um comando de ajuste, um comando de inicio de escaneamento
(leitura) e um comando de descarga de papel. O comando de ajuste designa a resolugéo de
leitura, quanto a execugéo de leitura para cada superficie de leitura (superficie de topo e
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superficie de base), uma diregdo de escaneamento, um tipo de cor (escaneamento colorido
ou monocromatico), graduagao no caso seja executado o escaneamento monocromatico, a
cor de emissao luminosa LED no caso de execugao de escaneamento monocromatico, uma
area de alvo de leitura (posigédo de inicio e posi¢ao de finalizagdo da area) no caso aonde
somente a parte da faixa de leitura R seja lida, ou coisa do género, no leitor 6tico 110. No
presente caso, as coordenadas da posi¢ao de inicio e da posigao de finalizacdo na area sao
expressas como coordenadas utilizando a extremidade esquerda da margem principal da
faixa de leitura R na forma de ponto original ° A CPU 40 que recebe o comando de ajuste
obtém um valor designado pelo comando de ajuste na forma de valor de ajuste.

O comando de inicio de escaneamento instrui o inicio da operagéo de leitura junto a
impressora de impacto de ponto 10. O comando de inicio de escaneamento inclui informa-
¢éo designativa da leitura integral de toda a faixa de leitura R, ou da leitura da area desig-
nada (leitura parcial) de leitura tdo somente da area alvo de leitura designada pelo comando
de ajuste, na forma de processamento de operagéo de leitura. A CPU 40 que recebe o co-
mando de inicio de escaneamento faz o controle da disposicdo de ponte 45 e do acionador
de motor 45, dando assim inicio a leitura utilizando o leitor 6tico 110.

Além disso, o comando de descarga de papel instrui a descarga da midia de grava-
¢ao S através do orificio de entrada 15 ou do orificio de descarga 20 apds ter sido comple-
tada a leitura, e inclui informagéo com instrugdo da descarga de papel e informacio desig-
nativa de uma dire¢do de descarga de papel (orificio de entrada 15 ou orificio de descarga
20). A CPU 40 recebe o comando de descarga de papel fazendo o descarregamento da mi-
dia de gravacao S a partir da lateral designada pelo comando de descarga de papel.

Em seguida, tem-se a descricdo de um processo de ajustamento de direcdo de es-
caneamento antes da operagao de escaneamento.

A Figura 6 compreende de um fluxograma do processo ilustrando um processo de
estabelecimento de direcdo de escaneamento.

Daqui em diante uma direcdo para frente refere-se a um escaneamento executado
enquanto a midia de gravagéo S é transferida na diregdo do orificio de descarga 20 (direcdo
para frente na dire¢édo de transporte) com o escaneamento na diregao traseira referindo-se a
um escaneamento executado enquanto da transferéncia da midia de gravagdo S na diregao
do orificio de entrada 15 (direcdo para tras para a diregdo de transporte).

Inicialmente, determina-se se a dire¢do de escaneamento é ajustada para uma se-
lecdo de direcionamento automatico (etapa S11).

Na determinagéo da etapa S11, caso a diregdo de escaneamento nao seja ajustada
para a selegao de diregao automatica (etapa S11: Nao), a dire¢gdo de escaneamento é ajus-
tada para a dire¢éo designada, e posteriormente o processo de estabelecimento de diregcdo
de escaneamento é finalizado (etapa S12).
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Na determinagéo da etapa S11, caso a dire¢do de escaneamento seja ajustada pa-
ra a selegdo de diregdo automética (etapa S11; Sim), determina-se se é feito o ajuste quanto
a “validez de descarga de papel apés o escaneamento”, de maneira que o processo de des-
carga de papel seja realizado apos o escaneamento (etapa S13).

Na determinacao da etapa S13, caso “seja valida descarga de papel apds o esca-
neamento”, determina-se se a dire¢do de descarga de papel compreende da diregdo do ori-
ficio de descarga 20 (diregcéo para tras) (etapa S14).

Na determinagéo da etapa S14, caso a diregdo de descarga de papel compreenda
a direcdo do orificio de descarga 20 (dire¢do para tras) (etapa S14; Sim), e caso a dire¢éo
de escaneamento seja a dire¢do para frente, uma vez que seja executada a descarga de
papel na dire¢édo do orificio de descarga 20 (diregao posterior), a diregcdo de escaneamento
é ajustada para a dire¢édo para frente, e em seguida faz-se a finalizagdo do processo de es-
tabelecimento de dire¢do de escaneamento (etapa S15).

Na determinagéo da etapa S14, caso a diregdo de descarga de papel ndo seja a di-
re¢éo do orificio de descarga 20 (dire¢cdo para tras), ou seja, caso a diregdo de descarga de
papel seja a direcdo do orificio de entrada 15 (diregao frontal) (etapa S14; Nao), e caso a
direcédo de escaneamento seja a diregdo para tras, uma vez que a descarga de papel possa
ser realizada na dire¢@o do orificio de entrada 15 (direcdo frontal), a diregcdo de escanea-
mento é ajustada para a diregdo para tras, e em seguida o processo de estabelecimento de
direcao de escaneamento é finalizado (etapa S16).

Por outro lado, na determinacéo da etapa S13, caso nao seja ajustado o comando
de “validade de descarga de papel apés o escaneamento” (etapa S13; N&o), determina-se
se a margem de percurso do papel de gravacao encontra-se completamente detectada pelo
sensor de margem de midia 47 (etapa S17).

Na determinag¢éo da etapa S17, caso a margem de percurso do papel de gravacdo
n&o tenha sido ainda detectada pelo sensor de margem de midia 47 (etapa S17;N4o), torna-
se necessario se realizar uma nova execugao do processo de detecgdo de margem de per-
curso de papel de maneira a se executar o escaneamento na diregdo para tras, resultando
em uma operagao inutil. Assim, a direcdo de escaneamento é ajustada para a diregéo para
frente, e em seguida finaliza-se o processo de estabelecimento de direcdo de escaneamento
(etapa S18).

A Figura 7 consiste de um diagrama ilustrando o processo de estabelecimento de
diregcdo de escaneamento.

Neste caso, a dire¢do de escaneamento é ajustada para a diregdo de transporte,
com base do posicionamento da midia de gravagdo S antes ou quando do inicio da leitura
ou do posicionamento de leitura (SPU e SPL) do primeiro escaneador 111 e do segundo
escaneador 112 que compreendem das sec¢des de leitura ética, de maneira que a distancia
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de transporte da midia de gravagdo S seja encurtada até que tenha sido completada a leitu-
ra da midia de gravagdo S. Ou seja, a direcdo de transporte da midia de gravagdo S é ajus-
tada de maneira que a disténcia de transporte da midia de gravagéo S, até o término da lei-
tura da midia de gravagdo S quando a midia de gravagdo S é conduzida na dire¢gdo de
transporte, se apresente mais curta do que a distancia de transporte da midia de gravacéao
S, até do término da leitura da midia de gravagdo S quando a midia de gravacdo S é condu-
zida em uma diregéo diversa aquela da dire¢do de transporte. No caso presente, o posicio-
namento da midia de gravacdo S antes ou quando da leitura ter sido iniciada compreende
da posi¢éo da midia de gravacdo S (da area de alvo de leitura) antes do transporte. Além
disso, a midia de gravagdo S requer um distanciamento necessario para aceleracédo e esta-
bilizagdo de uma velocidade de transporte ao tempo da efetivagdo de leitura, com ajuste
feito de acordo com as especificagdes, tal como velocidades de resolugdo ou processamen-
to do primeiro escaneador 111 ou do segundo escaneador 112. O posicionamento aonde se
dé o inicio da aceleragdo da midia de gravagéo S tem seu ajuste feito junto a um posiciona-
mento PPUF de preparagédo de escaneamento de superficie de topo e um posicionamento
PPUR de preparagdo de escaneamento de superficie de topo, respectivamente, assumindo-
se que sejam executados 0s escaneamentos na diregdo para frente e para tras com respeito
ao posicionamento de leitura SPU do primeiro escaneador 111, e é ajustado junto a um po-
sicionamento PPLF de preparagcdo de escaneamento de superficie de base e um posicio-
namento PPLR de preparacédo de escaneamento de superficie de base, respectivamente,
assumindo-se que sejam executados os escaneamentos na diregédo para frente e para tras
com respeito ao posicionamento de leitura SPL do segundo escaneador 112.

Na determinagado da etapa S17, caso ja tenha sido detectada a margem de percur-
so de papel de gravacéo através do sensor de margem de midia 47 (etapa 17;Sim), proce-
de-se aos célculos (etapa S19) de uma quantidade de movimento Dis_top(superficie de to-
po) até o posicionamento PPUF de preparagdo de escaneamento de superficie de topo
quando se assumindo o escaneamento na diregao para frente, de uma quantidade de mo-
vimento Dis_bot(superficie de topo) até o posicionamento PPUR de preparacdo de escane-
amento de superficie de topo ao tempo quando é assumido o escaneamento na direcéo pa-
ra tras, de uma quantidade de movimento Dis_top (superficie de base) até o posicionamento
PPLF de preparagdo de escaneamento de superficie de base ao tempo quando se é assu-
mido o escaneamento na diregdo para frente, e de uma quantidade de movimento Dis_bot
(superficie de base) até o posicionamento PPLR de preparagdo de escaneamento de super-
ficie de base ao tempo quando assumido o escaneamento na dire¢o para tras.

Especificamente, define-se a quantidade de movimento Dis_top(superficie de topo)
até o posicionamento PPUF de preparagdo de escaneamento de superficie de topo ao tem-
po em que se assume O escaneamento na diregdo para frente, pela quantidade de etapas
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do motor de transporte de midia 26 quando o papel de gravagao é transportado na diregcao
para frente. Neste caso, o motor de transporte de midia 26 é utilizado na forma de um motor
escalonado.

Neste caso, conforme mostrado pela Figura 7, a quantidade de etapas do motor de
transporte de midia 26 faz o ajuste de um posicionamento referencial de impresséo (grava-
¢éo) da cabecga de gravagédo 18 (posicionamento do eixo de sub escaneamento da cabeca
de gravacgédo 18) para zero, ajustando a dire¢ao do orificio de descarga 20 (dire¢ao traseira)
para positivo (+), e ajustando a dire¢éo do orificio de entrada 15 (diregao frontal) para nega-
tivo (-).

Consequentemente, a quantidade de movimento Dis_top(superficie de topo) até o
posicionamento PPUF de preparagao de escaneamento de superficie de topo é obtida atra-
vés da subtracdo do SPU de posicionamento de leitura (superficie de topo) do primeiro es-
caneador 111 advindo de um PUT de posicionamento de margem superior de escaneamen-
to de papel de gravagdo consistindo de um posicionamento de margem superior da area
alvo do escaneamento de papel de gravagao na superficie de topo, e através da adigdo ao
mesmo de um valor correspondendo a quantidade de etapas ACC (para frente) do motor de
transporte de midia 26 necessarias para a aceleracdo e estabilizagdo da velocidade de
transporte de maneira que a velocidade de transporte do papel de gravagao venha a se tor-
nar em uma velocidade pré-determinada quando da condugédo do papel de gravacéo.

De modo semelhante, a quantidade de movimento Dis_bot (superficie de topo) até
o posicionamento PPUR de preparagcdo de escaneamento de superficie de topo, quando
assumido o escaneamento na dire¢do para tras, tem a sua definicdo dada pelo nimero de
etapas do motor de transporte de midia 26 quando da condugdo do papel de gravagédo. A
quantidade de movimento Dis_top (superficie de topo) compreende de um valor obtido atra-
vés da subtragédo da posicdo de leitura SPU (superficie de topo) do primeiro escaneador 111
advinda de um posicionamento PUB de margem inferior de papel de gravagéo (superficie de
topo) que consiste de um posicionamento de margem inferior da area alvo do escaneamento
de papel de gravagao na superficie de topo da superficie de papel de gravagao, e através da
subtragdo para a mesma da quantidade de etapas ACC (para tras) do motor de transporte
de midia 26 que se fazem necessarias para a aceleragiao e estabilizagdo da velocidade de
transporte, de maneira que a velocidade de transporte do papel de gravagdo assuma uma
velocidade pré-determinada quando da condugao do papel de gravacéo.

De modo semelhante, define-se a quantidade de movimento Dis_top (superficie de
base) até um posicionamento PPLF de preparacdo de escaneamento de superficie de base
quando assumido um escaneamento na dire¢ado para frente, pelo nimero de etapas do mo-
tor de transporte de midia 26 quando da condugéo do papel de gravagédo. A quantidade de
movimento Dis_top (superficie de base) compreende de um valor obtido pela subtragdo da
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posicao de leitura SPL (superficie de base) do segundo escaneador 112 a partir de um posi-
cionamento PLT de margem superior de escaneamento de papel de gravacédo (superficie de
topo) que consiste de uma posi¢gdo de margem superior da area alvo do escaneamento de
papel de gravagao na superficie de base da superficie de papel de gravagao, e através da
adicao a mesma do numero de etapas ACC (para frente) do motor de transporte de midia 26
necessarias para a aceleragao e estabilizagao da velocidade de transporte de maneira que a
velocidade de transporte do papel de gravagdo torne-se em uma velocidade pré-
determinada quando da condugido do papel de gravagéo.

De modo semelhante define-se a quantidade de movimento Dis_bot (superficie de
base) até o posicionamento PPLR de preparacao de escaneamento de superficie de base
quando assumido o escaneamento na diregao para tras, pelo nimero de etapas do motor de
transporte de midia quando da condugéo do papel de gravagao. A quantidade de movimento
Dis_bot (superficie de base) consiste de um valor obtido através da subtragdo da posi¢do de
leitura SPL (superficie de base) do segundo escaneador 112 a partir de um posicionamento
PLB de margem inferior de escaneamento de papel de gravacao (superficie de base) com-
preendendo de um posicionamento de margem superior da area alvo do escaneamento de
papel de gravag&o na superficie de base da superficie de papel de gravagéo, e através da
subtragdo a partir da mesma do nimero de etapas ACC (para tras) do motor necessarias
para que a aceleragéo e estabilizacdo da velocidade de transporte do papel de gravagao
venha a se tornar na velocidade pré-determinada quando da condugdo do papel de grava-
¢éo.

Em seguida, determina-se se a quantidade de movimento Dis_top(superficie de to-
po) < 0 e se a quantidade de movimento Dis_top(superficie de base) < 0 (etapa S20).

Na determinagdo da etapa S20 tem-se a determinagdo quanto a se as secbes de
margem superior da totalidade de areas de leitura em ambas superficies de topo e base da
midia de gravagéo S estéo posicionadas na lateral do orificio de descarga 20 com referéncia
ao primeiro escaneador 111 e ao segundo escaneador 112.

Na determinacdo da etapa $S20, caso a quantidade de movimento
Dis_top(superficie de topo) = 0 e a quantidade de movimento Dis_top(superficie de base) s
0 (etapa S20; Sim), a dire¢do de escaneamento é ajustada para a diregdo para frente (etapa
§21), sendo. Em seguida, finalizado o processo de estabelecimento de dire¢cdo de escane-
amento.

Além disso, na determinagdo da etapa S20, caso a quantidade de movimento
Dis_top (superficie de topo) >0 ou se a quantidade de movimento Dis_top (superficie de
base) >0 e a quantidade de movimento Dis_bot (superficie de base) >0 (etapa S22).

Na determinac¢do da etapa S22, tem-se a determinagdo de se as se¢bes de mar-
gem superior da totalidade das areas de leitura em ambas superficies de topo e base da
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midia de gravagao se encontram posicionadas na lateral do orificio de entrada 15 com refe-
réncia ao primeiro escaneador 111 e ao segundo escaneador 112.

Na determinac¢édo da etapa S22, caso a quantidade de movimento Dis_bot (superfi-
cie de topo) >0 e a quantidade de movimento Dis_bot (superficie de base)>0 (etapa S22;
Sim), a diregdo de escaneamento é ajustada para a diregao para tras (etapa S23), e em se-
guida, o processo de estabelecimento de dire¢ao de escaneamento é finalizado.

Na determinagéo da etapa S22, caso a quantidade de movimento Dis_bot (superfi-
cie de topo) = 0 ou a quantidade de movimento Dis_bot (superficie de base) < 0 (etapa S22;
N&o) faz-se a determinagéo de se a quantidade ABS(Dis_top (superficie de topo)) compre-
endendo um valor absoluto da quantidade de movimento Dis_top (superficie de topo) ou se
uma quantidade ABS(Dis_top (superficie de base)) compreendendo um valor absoluto da
quantidade de movimento Dis_top (superficie de base) fazem uso de um valor minimo entre
a quantidade de movimento Dis_top(superficie de topo), a quantidade de movimento Dis_top
(superficie de base), as quantidades de movimento Dis_bot (superficie de topo) e a quanti-
dade de movimento Dis_bot (superficie de base) (etapa S24).

Na determinagédo da etapa S24, quando as areas de alvo de leitura (por exemplo,
as areas de alvo de leitura AR1 e AR2 na Figura 7) estdo presentes além da posigdo de lei-
tura do primeiro escaneador 111 ou do segundo escaneador 112, tem-se a determinagao de
qual das laterais de dire¢ao de transporte apresenta a distancia de transporte total curta.

Na determinagao da etapa S24, caso a quantidade ABS (Dis_top(superficie de to-
po)) compreendendo do valor absoluto da quantidade de movimento Dis_top (superficie de
topo) ou a quantidade ABS (Dis_top)(superficie de base)) compreendendo do valor absoluto
da quantidade de movimento Dis_top (superficie de base) fazem uso de um valor minimo
(etapa S24;Sim), a direcdo de escaneamento ¢ ajustada para a direcdo para frente (etapa
$25), e sendo, em seguida, finalizado o processo de estabelecimento de diregdo de esca-
neamento.

Além disso, na determinagdo da etapa S24, caso a quantidade
ABS(Dis_top(superficie de topo)) compreendendo do valor absoluto da quantidade de mo-
vimento Dis_top(superficie de topo) ou a quantidade ABS (Dis_top)(superficie de base))
compreendendo do valor absoluto da quantidade de movimento Dis_top (superficie de base)
ndo fazem uso de um valor minimo (etapa S24;Nao), uma vez que a quantidade
ABS(Dis_top(superficie de topo)) compreendendo do valor absoluto da quantidade de mo-
vimento Dis_top(superficie de topo)) ou a quantidade ABS (Dis_top(superficie de base))
compreendendo do valor absoluto da quantidade de movimento Dis_bot (superficie de base)
fazem uso de um valor minimo entre a quantidade de movimento Dis_top(superficie de topo)
e a quantidade de movimento Dis_bot (superficie de base), a direcdo de escaneamento é
ajustada par aa diregéao para tras (etapa S26), sendo, em seguida, finalizado o processo de
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estabelecimento de diregao de escaneamento.

Tem-se a descricdo na sequéncia para o caso em que a midia de gravagao seja
conduzida na dire¢ao para frente e na dire¢do para tras, as operagdes de leitura fazendo
uso da impressora de impacto de ponto 10.

As Figuras de 8A a 8C compreendem de diagramas ilustrando com particularidade
uma operacao de leitura na dire¢do para frente, dentre as operagdes de leitura fazendo uso
da impressora de impacto de ponto 10. A Figura 8A ilustra uma dire¢do de escaneamento, a
Figura 8B compreende de um diagrama ilustrando esquematicamente toda uma operagdo
de leitura, e a Figura 8C compreende de um diagrama ilustrando esquematicamente uma
operagao de leitura em area designada.

Quando a impressora de impacto de ponto 10 desempenha a leitura para frente,
enquanto ocorre a conducéo da midia de gravagéo S em dire¢cao a uma lateral traseira (late-
ral direita na figura 2) a partir de uma lateral frontal (lateral esquerda na figura 20 da impres-
sora de impacto de ponto 10 com passagem através do leitor ético 110, a leitura é realizada
pelo primeiro escaneador 111 e o segundo escaneador 112.

Neste caso, conforme mostrado na Figura 8A, a leitura é realizada além de uma
margem de percurso (margem inferior na figura) a partir de uma margem principal (margem
superior na figura) da faixa de leitura R. Além disso, as imagens lidas de uma linha lida pelo
primeiro escaneador 111 e o segundo escaneador 112 s3o liberadas sequencialmente utili-
zando-se a disposi¢cao de ponte 45 a partir da extremidade esquerda da faixa de leitura R.
Consequentemente, a extremidade esquerda da margem principal da faixa de leitura R tor-
na-se uma posi¢céo de inicio de leitura, e a extremidade direita da sua margem de percurso
torna-se uma posicéo de término de leitura.

Conforme mostrado na Figura 8B, quando se desempenhando toda a leitura de a-
cordo com o comando transmitido a partir do computador hospedeiro 200, a CPU 40 divide a
faixa de leitura R em porgdes apresentando um comprimento pré-determinado na diregao de
escaneamento (dire¢cdo de sub escaneamento Y). No presente caso, cada porgao dividida é
referenciada como um bloco. A faixa de leitura R do primeiro escaneador 111 e a faixa de
leitura R do segundo escaneador 112 sao divididas em uma pluralidade de blocos, com ca-
da qual apresentando um comprimento pré-determinado. Em cada bloco, sdo fornecidos
numeros alternados para a superficie de topo e a superficie de base de forma ordenada, a
partir de uma parte principal da dire¢éo de escaneamento. Especificamente, uma parte prin-
cipal da faixa de leitura R na superficie de topo R é numerada como um bloco 1 e uma parte
principal da faixa de leitura R na superficie de base é numerada como sendo um bloco 2. Na
sequéncia, um bloco 3, um bloco 4, ..., bloco 8 vdo sendo enumerados ao longo da dire¢cao
de escaneamento. O comprimento do bloco na margem de percurso consiste do comprimen-
to de um porgcdo permanecendo apds o comprimento da faixa de leitura R ter sido dividido
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por um comprimento pré-determinado.

Cada bloco compreende de uma unidade do processo de transmissdo das imagens
lidas do primeiro escaneador 111 e do segundo escaneador 112 para o computador hospe-
deiro 200. Ou seja, quando o dado de imagem lida correspondendo a um bloco é armaze-
nado em uma memodria intermediaria de imagem (nao mostrada) do RAM 41, a CPU 40
transmite o dado de imagem lida correspondendo a um bloco junto ao computador hospe-
deiro 200. O comprimento pré-determinado, ou seja, 0 comprimento de bloco na diregcdo de
transporte (dire¢do de escaneamento) é determinado de acordo com a capacidade da me-
moria intermediaria da imagem (ndo mostrada) instalada no RAM 41. Por exemplo, quando
a memodria intermediaria apresenta a capacidade de armazenar 300 linhas do dado de ima-
gem lido apresentando a resolu¢do maxima (600dpi) e com cor total, o comprimento do blo-
co é ajustado para uma extensao apropriada de 300 linhas ou menos.

Quando fazendo toda a leitura, a CPU 40 controla o acionador de motor 46 para gi-
rar o motor de transporte de midia 26, e fazer o transporte da midia de gravagdo S a uma
velocidade pré-determinada. Além disso, a CPU 40 controla a disposi¢cdo de ponte 45 para a
emissédo de fontes luminosas do primeiro escaneador 111 e do segundo escaneador 112
gerando o dado de imagem lido com base no valor de detec¢do do sensor de recepgdo de
luz, e armazenando o dado de imagem lido na meméria intermediaria de imagem do RAM
41 para cada linha.

A CPU 40 prossegue a operagao sem interromper o transporte da midia de grava-
¢éo S até que toda a faixa de leitura R tenha sido lida pelo primeiro escaneador 11 e o se-
gundo escaneador 112. Quando qualquer leitura de bloco ¢ finalizada durante a operacgéo e
o dado de imagem lido correspondendo a um bloco é armazenado na memdria intermediaria
de imagem do RAM 41, a CPU 40 faz a leitura do dado de imagem lido correspondendo a
um bloco advindo da memoria intermedidria de imagem, depois faz a sua transmisséo para
o computador hospedeiro 200, e remove o dado de imagem lido que é completamente
transmitido pela memdria intermediaria de imagem. Por meio da remog¢ao do dado de ima-
gem lido, ocorre um grande espago vago novamente na memoria intermediaria de imagem
aonde podera ser armazenado o dado de imagem lido a seguir.

Sempre que a leitura de um bloco ¢ finalizada, a CPU 40 transmite o dado de ima-
gem lido para o computador hospedeiro 200, da forma anteriormente descrita. Uma ordem
de transmissao do dado de imagem lido de cada bloco consiste de uma ordem aonde a lei-
tura é finalizada e ndo esta limitada a ordem numérica dos blocos.

Quando da transmissdo do dado de imagem lido para o computador hospedeiro
200, a CPU 40 adiciona informagdes, tal como a superficie de leitura (superficie de topo ou
de base), o tamanho do bloco de leitura, o niumero do bloco, o comprimento do bloco, e coi-
sas do género junto ao dado de imagem lido a ser transmitido, sob forma de um cabecalho
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principal. Ainda mais, no caso em que a quantidade de dados do dado de imagem lido seja
grande, a CPU 40 pode dividir o dado de imagem lido de um bloco a ser transmitido. Neste
caso, a CPU 40 pode adicionar informagéo para combinagédo do dado de imagem lido dividi-
do no computador hospedeiro 200 sob forma de cabegalho principal.

Ainda mais, quando a leitura da area designada é realizada de acordo com o co-
mando recebido a partir do computador hospedeiro 200, conforme mostrado na Figura 8C, a
CPU 40 disponibiliza areas do alvo de leitura designado através do comando de ajuste na
faixa de leitura R. Em um exemplo da Figura 8C, as areas A1 e A2 sao disponibilizadas na
faixa de leitura R na superficie de topo, e uma area A3 é disponibilizada na faixa de leitura R
na superficie de base.

A CPU 40 disponibiliza blocos de acordo com as areas do alvo de leitura disponibi-
lizado. Na situagao presente, caso os comprimentos na dire¢gao de escaneamento das areas
disponibilizadas sejam mais curtos do que os comprimentos dos blocos descritos acima, a
CPU 40 faz o ajuste de uma area na forma de um bloco. A margem principal e a margem de
percurso do bloco coincidem com a margem principal € a margem de percurso da area. Ca-
so o comprimento da area seja maior do que o comprimento pré-determinado, a CPU 40
divide a area do alvo de leitura em porgdes apresentando um comprimento pré-determinado
a partir de uma lateral de parte principal da dire¢gado de escaneamento. No exemplo da Figu-
ra 8C, uma vez que as areas A1 e A3 excedem o comprimento pré-determinado, a area A1
é dividida em blocos 1 e 3, com a area A3 sendo dividida nos blocos 2 e 4. Os nimeros de
blocos s&o fornecidos de forma alternada ordenadamente para a superficie de topo e super-
ficie de base, a partir de uma margem principal do bloco, em um modo semelhante ao caso
de leitura integral.

No caso em que a pluralidade de areas do alvo de leitura venha a ser disponibiliza-
da na dire¢cdo de largura da faixa de leitura R com sobreposigao entre as mesmas na dire-
¢ao de escaneamento, todas as areas sobrepostas vem a se tornar em um bloco aglomera-
do. No caso em que o comprimento de um bloco aglomerado venha a exceder o limite supe-
rior do comprimento do bloco, o bloco aglomerado é dividido em uma pluralidade de blocos
na dire¢cdo de escaneamento.

Em seguida, a CPU 40 da inicio a leitura das 4areas de A1 a A3 da faixa de leitura R.
A CPU 40 controla a disposicao de ponte 45 com o acionador de motor 46 continuando a
operagéo de leitura sem interromper o transporte da midia de gravacdo S até que as areas
inteiras sejam lidas pelo primeiro escaneador 111 ¢ 0 segundo escaneador 112. Quando a
leitura de qualquer bloco é finalizada durante a operagdo e o dado de imagem lido corres-
pondendo a um bloco é armazenado na memdria intermedidria de imagem do RAM 41, a
CPU 40 faz a leitura do dado de imagem lido correspondendo a um bloco advindo da memo-
ria intermediaria da imagem, fazendo a sua transmissao junto ao computador hospedeiro
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200, e removendo o dado de imagem lido que é transmitido integralmente a partir da memo-
ria intermediaria de imagem. Neste caso, a ordem de transmissdo consiste na ordem aonde
a leitura é finalizada, conforme o procedimento para o caso de leitura integral ndo existe
limitag&o para a ordem numérica dos blocos.

Além disso, quando a CPU 40 faz a transmissao do dado de imagem lido junto ao
computador hospedeiro 200, o cabegalho principal adicionado ao dado de imagem lido inclui
informagéo quanto as superficies de leitura (superficie de topo ou de base), o tamanho do
bloco de leitura, o numero do bloco, o comprimento do bloco e coisas do género, e informa-
¢ao quanto ao numero da area, as coordenadas das posi¢des de inicio e término da area e
coisas do género. No caso em que uma area seja dividida em uma pluralidade de blocos, a
CPU 40 pode incluir informagao pertinente a combinagdo de blocos formando cada &rea.
Além disso, quando a pluralidade de areas é incluida em um bloco, a CPU 40 corta o dado
de imagem lido do bloco para cada area, fazendo a sua transmissdao em seguida para o
computador hospedeiro 200 para cada area. No caso da leitura da area designada, a CPU
40 pode dividir o dado de imagem lido apresentando uma quantidade de dados mais eleva-
da e fazer a sua transmissao para o computador hospedeiro 200.

O computador hospedeiro 200 recebe o dado de imagem lido transmitido a partir da
impressora de impacto de ponto 10 para reformulagdo da imagem lida para cada bloco. A-
Iém disso, quando a litura integral é designada pelo comando de ajuste transmitido a im-
pressora de impacto de ponto 10, o computador hospedeiro 200 combina os blocos com
respeito a cada superficie de topo e superficie de base para gerar o dado de imagem lido
integral da faixa de leitura R. Além disso, quando a leitura da drea designada é designada
através do comando de ajuste, caso uma area seja dividida em uma pluralidade de blocos, o
computador hospedeiro 200 faz a combinag¢ao desses blocos. Além disso, caso uma area
forme um bloco, o computador hospedeiro 200 faz uso do dado de imagem lido da foram
como ele se apresenta e gera o dado de imagem lido para cada area.

As Figuras de 9A a 9C compreendem diagramas particulares ilustrando uma opera-
¢éo de leitura na diregdo para tras dentre as operagdes de leitura que fazem uso da impres-
sora de impacto de ponto 10. A Figura 9A ilustra uma dire¢cdo de escaneamento, a Figura 9B
consiste de um diagrama esquematizado ilustrando toda uma operacgéo de leitura, e a Figura
9C consiste de um diagrama esquematizado ilustrando uma operacao de leitura de area
designada.

Quando a impressora de impacto de ponto 10 desempenha a leitura para tras, en-
quanto a midia de gravagédo S é conduzida em dire¢ao a lateral frontal a partir da lateral tra-
seira da impressora de impacto de ponto 10 e passando através do leitor 6tico 110, a leitura
é realizada pelo primeiro escaneador 111 e o segundo escaneador 112, Neste caso, con-
forme mostrado na Figura 9A, a leitura é realizada além de uma margem principal (margem
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superior na figura) da faixa de leitura R a partir de uma margem de percurso (margem inferi-
or na figura) da mesma. As imagens lidas de uma linha lida pelo primeiro escaneador e o
segundo escaneador 112 sdo liberadas sequencialmente via uma linha por vez através da
disposicdo de ponte 45r da extremidade esquerda (origem da seta) da faixa de leitura R a
extremidade direita (destino da seta). Desse modo, a extremidade esquerda da margem de
percurso da faixa de leitura R torna-se uma posigao de inicio de leitura,e a extremidade di-
reita da margem principal torna-se uma posi¢cao de término de leitura.

Conforme mostrado na Figura 9B, quando se é realizada toda a leitura na diregéao
para trés, a faixa de leitura R é dividida em blocos a partir da margem de percurso. Neste
caso, os nameros de blocos sdo fornecidos ordenadamente de forma alternada para a su-
perficie de topo e superficie de base, a partir da lateral que recebe uma parte principal ao
tempo da leitura. Outras operag¢ao séo idénticas conforme o caso da leitura integral na dire-
¢ao para frente.

Além disso, conforme mostrado na Figura 9C, quando a leitura da area designada é
realizada na dire¢do para tras, as areas alvo de leitura sdo disponibilizadas de acordo com o
comando de ajuste recebido a partir do computador hospedeiro 200, com os blocos sendo
disponibilizados em seguida a partir da margem de percurso da faixa de leitura R que com-
preende da parte principal na direcao de escaneamento. Além disso, uma area que venha a
exceder um limite superior do comprimento do bloco é dividida por um comprimento pré-
determinado com referéncia a lateral de margem de percurso da faixa de leitura R. Outras
operagoes se apresentam idénticas como para o caso de leitura de area designada na dire-
¢ao para frente.

A leitura do dado de imagem lido na dire¢do para tras é feita verticalmente inversa
ao dado de imagem lido na dire¢ao para frente. Entdo, a CPU 40 da impressora de impacto
de ponto 10 pode desempenhar um processo de inversao do dado de imagem lido e trans-
miti-lo para o computador hospedeiro 200. Contudo, uma vez que o computador hospedeiro
200 que fez a transmissao do comando de ajuste apresente a informacéo sobre a diregdo de
escaneamento, o computador hospedeiro 200 pode desempenhar um processo de inversao
vertical do dado de imagem lido com base dessa informagao.

A Figura 10 consiste de um fluxograma ilustrando uma operagao da impressora de
impacto de ponto 10, de acordo com a presente modalidade.

Primeiramente, caso a midia de gravagao S seja inserida no orificio de entrada 15,
e em seguida, a margem principal da midia de gravacdo S seja detectada pelo sensor de
margem de midia 47 (etapa S31; Sim), a CPU 40 da impressora de impacto de ponto 10
possibilita a que a placa de disposi¢cdo 38 projete-se no interior do trajeto de transporte P da
midia de gravagado S, dando condigbes a que o motor de transporte de midia 26 funcione
para alinhar a midia de gravagao S (etapa S32).
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Em seguida, a CPU 40 determina se a midia de gravagao S detectada consiste de
um cheque ou de um taldo de cheque (etapa S33). No caso presente, a CPU 40 pode obter
informacéo transmitida a partir do computador hospedeiro 200, determinando o tipo de midia
de gravagédo S com base na informagao, ou pode detectar a posicdo da margem principal ou
a margem lateral da midia de gravacao S fazendo uso do sensor de margem de midia 47 ou
o sensor de margem de midia 55, e pode determinar o tipo de midia de gravacdo S com
base do posicionamento ou do tamanho. Além disso, a CPU 40 pode desempenhar a grava-
¢éo da informag¢ao MICR através da cabeg¢a magnética 34 com base do posicionamento da
margem principal ou da margem lateral da midia de gravagédo S detectada pela utilizagao do
sensor de margem de midia 47 ou pelo sensor de largura de midia 55, podendo determinar
se a informagédo MICR existe na area MA de acordo com a leitura, determinando assim o
tipo da midia de gravagéo S. Nesta modalidade, a CPU 40 obtém informacéo para especifi-
cagao do tipo de midia de gravagéao S (cheque ou taldo de cheque), informacgao relacionada
ao tamanho do cheque, informagéo relacionada ao posicionamento da area MA e informa-
¢ao relacionada a distancia de transporte quando a midia de gravagao S consiste de ser um
cheque, a partir do computador hospedeiro 200, e determinando se o cheque ou o taldo de
cheques compreendem a base da informacao.

Na determinagé&o da etapa S33, quando a midia de gravacdo S nao consiste de um
cheque (etapa S33; Nao), a CPU 40 determina se a midia de gravacido S consiste de um
taldo de cheques, por exemplo, e executa a leitura de uma tira magnética instalada no taldo
de cheques. Desse modo, a CPU 40 transporta a midia de gravagao S até a posi¢gdo aonde
haja condi¢cdo de ser feita a leitura pela cabega magnética 34, fazendo a leitura/escrita da
tira magnética através da cabega magnética 34 (etapa S34). Posteriormente, a CPU 40
transporta a midia de gravagéo S para a posigdo da cabeg¢a de gravacdo 18 para executar o
registro na superficie de gravagéo utilizando a cabecga de gravagdo 18 (etapa S35), fazendo
a descarga da midia de gravagéo S a partir do orificio de entrada 15 (etapa S36), e finali-
zando a operagao.

Na determinagéo da etapa S33, caso a midia de gravagao S seja um cheque (etapa
S33; Sim), a CPU 40 determina se o comando de leitura da informagao MICR foi recebida a
partir do computador hospedeiro 200 (etapa S37).

Além disso, na determinacao da etapa S37, caso seja estabelecido que o comando
de leitura da informagao MICR tenha sido recebido (etapa S37;Sim), a CPU 40 possibilita a
que a placa de alinhamento 38 seja retirada do trajeto de transporte P, transportando a mi-
dia de gravagéo S através do mecanismo de transporte de midia 100 até que, pelo menos, a
margem principal da midia de gravagao chegue exatamente sob o sensor de largura de mi-
dia 55. Em seguida, a CPU 40 impulsiona o motor de acionamento de carro 56 (Figura 4)
para escanear o carro 19 na diregdo de escaneamento principal, detectando a posigao da
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diregao de largura da midia de gravag¢ao S com base no sinal de saida advindo do sensor de
largura de midia 55 e do posicionamento da diregao de escaneamento principal do carro 19
(etapa S38). Além disso, a CPU 40 monitora o sinal de saida do sensor de margem de midia
47 enquanto que transportando a midia de gravagéo S por meio do mecanismo de transpor-
te de midia 100, detectando o posicionamento da margem de percurso da midia de grava-
¢ao S (etapa S39).

Em seguida, a CPU 40 transporta a midia de gravag¢ao S através do mecanismo de
transporte de midia 100 até a posi¢ao aonde pode ser feita a leitura da area MA pela cabecga
magnética 34 (etapa S40), controlando o acionador de motor 46 para operag¢do do motor de
acionamento de cabega magnética 57, e desempenhando a leitura dos caracteres MICR
exibidos na area MA pela cabega magnética 34 (etapa S41). A informagao lida (informacgéo
MICR) pela cabeca magnética 34 é digitalizada através da disposi¢do de ponte 45, e a CPU
40 obtém o dado digital (etapa S42), analisando a informag&o de caractere com base no
dado, e fazendo a sua conversado para informagao textual (etapa S43). No presente caso,
faz-se a determinagéo de se os caracteres nao-analisados estao presentes em excesso a
uma quantidade pré-estabelecida (etapa S44). Caso os caracteres nio-analisados exceden-
do a uma quantidade pré-estabelecida se facam presentes (etapa S44;Sim), a CPU 40 libera
um erro, descarregando a midia de gravagao S (etapa S45), e finaliza a operagdo. Na etapa
S$15, a CPU 40 pode notificar a geragao de erro através de uma segio de exibicdo ou coisa
do género provida na impressora de impacto de ponto 10, transmitindo a informagéo indi-
cando a geragédo de erro junto ao computador hospedeiro 200, ou podendo desempenhar
tanto a notificagdo quanto a transmissao.

Por outro lado, na determinagdo da etapa S44, caso a quantidade de caracteres
nao-analisadas ndo exceda a quantidade pré-estabelecida (etapa S44;Nao), a CPU 40 de-
sempenha o escaneamento através do leitor ético 110 e faz a transmissdo do dado de ima-
gem lido junto ao computador hospedeiro 200 (etapa S46).

Alem disso, a CPU 40 aguarda até que haja o recebimento de uma confirmacgao de
comando de execugdo de impressdo advindo do computador hospedeiro 200 (etapa S47).
Caso seja recebida a confirmagédo de comando de execugio de impresséo (etapa S47;Sim),
a CPU 40 rotaciona o motor de transporte de midia 26 para tras conduzindo a midia de gra-
vagéo S para baixo da cabega de gravagao 18, e acionando também o motor de acionamen-
to de carro 56 e a cabeca de gravacéo 18 para execugdo da confirmacéo de impressao indi-
cando a finalizagdo do processo na superficie traseira da midia de gravacio S (etapa S48).
Em seguida, caso seja finalizada a confirmagao de impresséo, a CPU 40 rotaciona de novo
o motor de transporte de midia 26, e descarrega a midia de gravagdo S através do orificio
de entrada 15 ou através do orificio de descarga 20.

A Figura 11 consiste de um fluxograma ilustrando a operagédo de leitura executada
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pela impressora de impacto de ponto 10 ilustrando de modo especifico a operagédo na etapa
S16 da Figura 10.

A CPU 40 recebe o comando de ajuste transmitido pelo computador hospedeiro
200 (etapa S51), obtendo uma variedade de conteudos de ajustes designados pelo coman-
do de ajuste (etapa S52). No presente caso, a CPU 40 determina se a area alvo de leitura
foi designada pelo comando de ajuste (etapa S53). Caso a area nao tenha sido designada
(etapa S53;Nao), a CPU 40 obtém a posi¢cdo de um bloco compreendendo de uma referén-
cia para a leitura da faixa de leitura R com base da direcao de escaneamento designado
pelo comando de ajuste (etapa S54). Faz-se o armazenamento da posigdo do bloco no
EEPROM 42, quando procedida a leitura integral da faixa de leitura R, por exemplo.

Além disso, caso seja designada a 4rea alvo de leitura pelo comando de ajuste (e-
tapa S53; Sim), a CPU 40 obtém numeros da area e coordenadas da posi¢cdo de inicio e
término de cada area (etapa S55) e disponibiliza as areas na faixa de leitura R. Além disso,
a CPU 40 determina o posicionamento do bloco adequado para a area com base na diregcéo
de escaneamento designada pelo comando de ajuste (etapa S56).

Apos a obtengdo ou determinagédo da posicao do bloco, a CPU 40 aguarda até que
venha a ser recebido um comando de inicio de escaneamento através do computador hos-
pedeiro 200 (etapa S57). Caso seja recebido o comando de inicio de escaneamento (etapa
S§57;Sim), a midia de gravagao S é conduzida até a posi¢cdo de inicio de escaneamento do
leitor otico 110 através do mecanismo de transporte de midia 100 em uma dire¢do aonde a
distancia de transporte se apresente relativamente curta, com base da direcdo de escanea-
mento designada pelo comando de ajuste, independente da leitura ser uma leitura integral
ou uma leitura em area designada, do posicionamento da area designada no caso da leitura
em area designada, e do posicionamento atual da midia de leitura S (etapa (etapa S58).

Além disso, a CPU 40 desempenha a leitura fazendo uso do primeiro escaneador
111 e do segundo escaneador 112 enquanto transportando a midia de gravacédo S (etapa
S59).

Durante a leitura, a CPU 40 determina a presenga ou auséncia do bloco aonde se
da a finalizagdo da leitura (etapa S60). Caso exista um bloco aonde a leitura é finalizada
(etapa S60;Sim), a CPU 40 da inicio ao processo de leitura do dado de imagem lido do blo-
co a partir da memoria intermediaria do RAM 41 fazendo a sua transferéncia para o compu-
tador hospedeiro 200 (etapa S61), e, em seguida, caso seja completada a transferéncia, a
CPU 40 remove o dado de imagem lido do bloco envolvido na meméria intermediaria de
imagem. A CPU 40 determina se a leitura de todos os blocos foi finalizada (etapa $62).

Na determinagédo da etapa S62, caso exista um bloco aonde néo tenha sido finali-
zada a leitura (etapa S62; N&o), a CPU 40 retorna ao procedimento na etapa S59 e prosse-
gue na operagao de leitura. No caso presente, caso ocorra um bloco aonde uma recém leitu-
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ra tenha sido finalizada, a CPU 40 transmite o dado de imagem lido do bloco.

Além disso, na determinagao da etapa S62, caso a leitura de todos os blocos na
faixa de leitura R de ambas superficies de topo e de base tenha sido completada (etapa
S62; Sim), a CPU 40 finaliza com a operagéao de leitura.

Conforme a descricdo anterior, os sensores de recepgao de luz do primeiro esca-
neador 111 e do segundo escaneador 112 sao dispostos para se apresentarem deslocados
um em relagdo ao outro. Nesta modalidade, o sensor de recep¢ao de luz do primeiro esca-
neador 111 apresenta-se deslocado em sentido a lateral frontal em 5 mm. Assim, no caso
em que seja efetuado um escaneamento na dire¢ao para frente, a faixa de leitura R na su-
perficie de topo é finalizada antes da leitura junto a faixa de leitura R da superficie de base,
€ no caso aonde o0 escaneamento seja efetuado em uma direcao para tras, a faixa de leitura
R na superficie de base é finalizada antes da leitura da faixa de leitura R na superficie de
topo.

Conforme a descricdo anterior, na impressora de impacto de ponto 10 de acordo
com a modalidade atual da presente invencéo, uma vez que a CPU 40 ajusta a dire¢do de
transporte ao tempo da leitura da midia de gravacdo S de maneira a encurtar a distancia de
transporte da midia de gravag¢édo S, até ter ocorrido a completa leitura da midia de gravagao
S, antes da leitura do primeiro escaneador 111 ou do segundo escaneador 112, ocorre a
prevencdo a que a midia de gravagao venha a ser transportada de forma desapropriada,
ampliando-se efetivamente o rendimento.

Nesta condi¢gao, no caso em que a dire¢gédo de descarga da midia seja determinada
adiantadamente, faz-se o ajuste da diregao de transporte quando a midia é lida pelo primei-
ro escaneador 111 ou pelo segundo escaneador 112 para haver a coincidéncia com a dire-
¢éo de descarga, sendo que mesmo no caso em que a diregdo de descarga seja determina-
da adiantadamente, é possivel se suprimir confiavelmente o transporte desnecessario da
midia para ampliacao do rendimento.

Além disso, o leitor ético 110 inclui o primeiro escaneador 111 que faz a leitura de
uma superficie da midia de gravacdo S e o segundo escaneador 112 que faz a leitura da
outra superficie da midia de gravagdo S que sao disponibilizadas em laterais opostas ao
trajeto de transporte P, respectivamente, sendo desse modo possivel se efetuar a leitura de
ambas superficies da midia de gravagédo S. A CPU 40 possibilita a que sejam lidos os blocos
ajustados na faixa de leitura R do primeiro escaneador 111 e do segundo escaneador 112.
Entao, caso a leitura de qualquer bloco seja finalizada, muito embora tenha sido completada
a leitura para os demais blocos que foram ajustados na faixa de leitura R em uma mesma
superficie como a do bloco ou da faixa de leitura R em outra superficie do mesmo, a CPU 40
possibilita a leitura do dado de imagem lido do bioco aonde tenha sido finalizada a leitura, a
partir da memdria intermediaria com a sua transmissao. Assim, é possivel se reduzir o tem-
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po de espera relacionado com a transmissédo do dado de imagem lido, efetuando-se a leitu-
ra de ambas superficies da midia de gravagdo S sob aita velocidade. Além disso, a memdria
intermediaria de imagem do RAM 41 pode apresentar uma pequena capacidade em compa-
ragéo com a situagédo aonde tenha ocorrido a armazenagem da leitura do dado de imagem a
partir de ambas superficies.

Apresentada a descrigdo da modalidade de exemplo de acordo com a presente in-
vengéo, saliente-se que a mesma néo fica restrita a esta modalidade. Por exemplo, na mo-
dalidade descrita anteriormente, ambas superficies da midia de gravagdo S sdo lidas em
conjunto, ndo obstante uma lateral da midia de gravagdo S poder ser lida de uma forma si-
milar.

Além disso, como forma de um exemplo, 0 mecanismo de alinhamento 28, a cabe-
¢a de gravagé@o 18 e o leitor 6tico 110 séo disponibilizados sequencialmente no trajeto de
transporte P da midia de gravagédo S, no entanto, a presente invengéo nao fica restrita aos
mesmos. Os respectivos elementos podem ser dispostos de um modo arbitrario. Por exem-
plo, o leitor 6tico 100 pode ser disposto numa posigdo mais préxima ao orificio de entrada
15.

Em acréscimo a isto, na modalidade descrita acima, a se¢gdo de controle instalada
no painel de controle (nao mostrado) instalado na impressora de impacto de ponto 10 apre-
senta as fung¢des indicadas pelos blocos funcionais na Figura 4, fazendo o controle das res-
pectivas se¢Oes da impressora de impacto de ponto 10, como forma de exemplo. Entretanto,
por exemplo, o dispositivo externamente conectado a impressora de impacto de ponto 10
funciona conforme as respectivas se¢des funcionais mostradas na Figura 4, podendo fazer o
controle operacional da impressora de impacto de ponto 10. Além disso, uma vez que 0s
respectivos blocos funcionais na Figura 4 sdo concebidos através de uma cooperagéo de
hardware com software, o tipo de instalagdo especifica de especificagdes de hardware e
software ou elementos do género é algo arbitrario, sendo sempre possivel se alterar de mo-
do arbitrario a configuragéo para outros tipos de configuragdes detalhadas.

Alem disso, na modalidade descrita acima, o primeiro escaneador 111 e o segundo
escaneador 112 podem desempenhar 0 escaneamento monocromatico e o0 escaneamento
colorido fazendo emprego de fontes luminosas de R, G e H, porém, por exemplo, elas po-
dem efetuar a leitura através de raios infra-vermelhos utilizando uma fonte luminosa emitin-
do luz infravermelha. Uma vez que a tinta magnética apresenta uma elevada absorcédo em
fungdo dos raios infra-vermelhos em comparagéo com a tinta normal é possivel se capturar
somente os caracteres impressos pela tinta magnética empregando os raios infra-
vermelhos, sendo possivel se fazer a leitura é6tica da informagédo MICR na area MA com alta
eficiéncia.

Aléem disso, na modalidade descrita acima, como forma de exemplo, a presente in-
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vengéo é aplicada para um tipo de dispositivo em formato de leito plano conduzindo horizon-
talmente a midia de gravagédo S, sem vir a restringir a presente invengéo a este formato. Por
exemplo, a presente inveng¢ao pode ser aplicada junto a um dispositivo que inclua um trajeto
de transporte aonde a midia de gravagédo seja pertinente a um tipo de negdcio, tal como um
cheque sendo diretamente transportado. Além disso, na modalidade descrita acima, a im-
pressora de impacto de ponto 10 é exemplificada, incluido o leitor 6tico 110, sem no entanto,
ficar restrita a esse aspecto. Por exemplo, uma segéo de leitura Gtica correspodnendo ao
leitor ético 110 pode ser instalda em uma impressora a jato de tinta, uma impressora térmi-
ca, uma impressora a laser ou elemento do género. Além do mais, a secdo de leitura Stica
correspondendo ao leitor 6tico 110 pode ser instalada em um dispositivo montado em um
dispositivo diferente (caixa automatizado, ATM, caixa de pagamento, CD ou coisa do géne-
ro), em acréscimo a um dispositivo utilizado na forma de uma impressora independente.

Além disso, a presente invengdo nao esta restrita a uma configuragédo aonde o leitor
otico 110 é instalado integralmente com um dispositivo que faz o registro de caracteres ou
imagens em uma midia de gravagéo tal como um pape! de gravagédo. Por exemplo, a pre-
sente invengdo pode ser aplicada em varios dispositivos incluindo-se um dispositivo de es-
caneamento independente ou uma copiadora.
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REIVINDICACOES
1. Leitor 6tico, CARACTERIZADO pelo fato de compreender:
secdo de transporte capaz de transportar uma midia consistindo de um alvo de lei-

tura nas dire¢Ges para frente e para tras ao longo de um trajeto de transporte;

sec¢ao de leitura dtica instalada no trajeto de transporte, com a se¢éo de leitura ética
fazendo a leitura ética da midia sendo conduzida pela secao de transporte; e

se¢ao de controle que ajusta uma diregdo de transporte da midia ao tempo de leitu-
ra da midia com base de um posicionamento da midia antes ou quando do inicio de leitura
da midia e um posicionamento de leitura da segao de leitura ética, de modo que seja encur-
tada uma distancia de transporte da midia até a finalizacao da leitura da midia, e fazendo o
controle da seg¢ao de transporte e da seg¢ao de leitura dtica.

2. Leitor dtico, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato da
secéo de controle ajustar a dire¢cdo de transporte da midia com base no posicionamento das
posi¢cdes de margem de ambas margens de uma area alvo de leitura ao longo da diregdo de
transporte da midia antes ou quando de inicio da leitura da midia e do posicionamento de
leitura da sec¢ao de leitura ética.

3. Leitor dtico, de acordo com a reivindicacdo 1, CARACTERIZADO pelo fato da
secgao de leitura otica incluir uma primeira seg¢éo de leitura que faz a leitura de uma superfi-
cie da midia e uma segunda secéo de leitura que faz a leitura da outra superficie da midia,
com a primeira e a segunda sec¢des de leitura sendo dispostas, respectivamente em ambas
laterais do trajeto de transporte, e sendo que a segéo de controle ajusta a direcido de trans-
porte da midia, de modo que seja encurtada a distancia de transporte da midia até ser finali-
zada a leitura da midia pela primeira se¢éo de leitura e pela segunda secéo de leitura, no
caso em que a leitura de ambas superficies da midia sejam desempenhadas de forma si-
multanea pela primeira se¢éo de leitura e pela segunda secao de leitura.

4. Leitor ¢tico, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato da
secéo de controle determinar um posicionamento de preparag¢ao de leitura em uma diregdo
se apresentando mais proxima a uma porgdo de margem de uma area alvo de leitura de
midia, ao longo das dire¢des para frente e para tras, no caso em que a area alvo de leitura
esteja presente além da posi¢do de leitura de midia da sec¢édo de leitura 6tica, e fazendo o
ajuste da direcao de transporte da midia com base do posicionamento de preparagdo de
leitura.

5. Leitor dtico, de acordo com a reivindicagao 1, CARACTERIZADO pelo fato da
secao de controle fazer o ajuste da dire¢ao de transporte da midia de maneira a coincidir
com uma dire¢gao de descarga da midia, no caso em que a direcdo de descarga da midia
seja determinada antecipadamente.

6. Leitor ¢tico, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato da
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secao de controle ajustar a dire¢do de transporte de maneira que a distancia de transporte
quando a midia é transportada na dire¢gao de transporte seja mais curta do que a distancia
de transporte quando a midia é transportada em uma diregao diversa a dire¢do de transpor-
te. '

7. Método de controle de um leitor ético incluindo uma segdo de transporte capaz
de transportar uma midia consistindo de um alvo de leitura nas direcoes para frente e para
tras ao longo de um trajeto de transporte; e uma segao de leitura ética instalada no trajeto
de transporte, com a sec¢do de leitura dtica fazendo a leitura ética da midia sendo transpor-
tada através da secéo de transporte, com o método de controle CARACTERIZADO pelo
fato de compreender:

ajuste de uma direc¢éo de transporte da midia ao tempo de leitura da midia com ba-
se de um posicionamento da midia antes ou quando da leitura da midia ter sido iniciada e de
um posicionamento de leitura da se¢do de leitura 6tica, de modo que seja encurtada uma
distancia de transporte da midia até a finalizagao da leitura da midia; e

controle da seg¢do de transporte e da se¢édo de leitura 6tica com base do ajuste da
diregcao de transporte.

8. Método de controle, de acordo com a reivindicagdo 7, CARACTERIZADO pelo
fato do controle incluir o ajuste da diregdo de transporte da midia com base na disposigao
das posi¢gdes de margem de ambas margens de uma area de alvo de leitura ao longo da
direcdo de transporte da midia antes ou quando do inicio da leitura da midia e do posicio-
namento de leitura da seg¢ao de leitura dtica.

9. Método de controle, de acordo com a reivindicagao 7, CARACTERIZADO pelo
fato da secéo de leitura ética incluir uma primeira seg¢ao de leitura que faz a leitura de uma
superficie da midia e de uma segunda seg¢ao de leitura que faz a leitura da outra superficie
da midia, com a primeira sec¢édo de leitura e a segunda secdo de leitura se apresentando,
respectivamente dispostas em ambas laterais do trajeto de transporte, e sendo que o contro-
le inclui o ajuste da direcéo de transporte da midia de maneira que a distancia de transporte
da midia seja encurtada até que tenha sido finalizada a leitura da midia pela primeira secéo
de leitura e a segunda seg¢&o de leitura, no caso em que a leitura de ambas superficies da
midia sejam executadas simultaneamente pela primeira sec¢éo de leitura e a segunda sec¢éo
de leitura.

10. Método de controle, de acordo com a reivindicagao 7, CARACTERIZADO pelo
fato do controle incluir a determinagéo de um posicionamento de preparagao de leitura em
uma diregdo mais proxima a uma porgao de margem de uma area de alvo de leitura, ao lon-
go das dire¢bes para frente e para tras, no caso em que a area de alvo de leitura esteja pre-
sente além do posicionamento de leitura de midia da segao de leitura 6tica, e ajuste da dire-
¢éo de transporte da midia com base do posicionamento de preparagéo de leitura.
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11. Método de controle, de acordo com a reivindicagdo 7, CARACTERIZADO pelo
fato do controle incluir 0 ajuste da dire¢ao de transporte da midia de forma a coincidir com _
uma dire¢do de descarga da midia, no caso em que a direcdo de descarga da midia seja
antecipadamente determinada.

12. Método de controle, de acordo com a reivindicagdo 7, CARACTERIZADO pelo
fato da dire¢cdo de transporte ser ajustada de maneira que a distancia de transporte seja
mais curta quando a midia é transportada na dire¢do de transporte do que a distancia de
transporte quando a midia é transportada em uma dire¢éo diversa da diregao de transporte.

13. Midia de gravagao com leitura por computador com armazenagem de um pro-
grama que leva a que uma segéo de controle faga o controle de um leitor 6tico incluindo
uma segao de transporte capaz de transportar uma midia compreendendo do alvo de leitura
nas dire¢Oes para frente e para tras ao longo de um trajeto de transporte; e uma segédo de
leitura dtica instalada no trajeto de transporte, com a segéo de leitura ética lendo oticamente
a midia que é transportada através da segao de transporte desempenhando um método de
controle CARACTERIZADA pelo fato de compreender:

ajuste de uma direcéo de transporte da midia ao tempo de leitura da midia com ba-
se de um posicionamento da midia antes ou quando da leitura da midia ter sido iniciada e
um posicionamento de leitura da seg¢édo de leitura 6tica de maneira que uma distancia de
transporte da midia seja encurtada até que a leitura da midia tenha sido finalizada;

controle da sec¢édo de transporte para transporte da midia com base do ajuste da di-
recao de transporte; e

controle da segao de leitura ética para leitura 6tica da midia com base do ajuste da
direcdo de transporte.
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RESUMO

“LEITOR OTICO, METODO DE CONTROLE DE LEITOR OTICO, E MIDIA DE
GRAVAGAO COM LEITURA COMPUTACIONAL”

Tem-se provisao de um leitor ético. Uma segao de transporte capacitada a fazer o
transporte de uma midia compreendendo de um alvo de leitura nas dire¢gdes para frente e
para tras ao longo de um trajeto de transporte. Sendo instalada uma segao de leitura ética
no trajeto de transporte. Uma sec¢ao de controle faz o ajuste de um posicionamento da midia
antes ou quando do inicio da leitura da midia e um posicionamento de leitura da sec¢do de
leitura otica de maneira que uma distdncia de transporte da midia seja encurtada até que a
leitura da midia tenha sido finalizada, e o controle da se¢édo de transporte e da se¢do de
leitura dtica.
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