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Es una experiencia fallida, porque es lento y parpadean los números, pero lo presento porque es una linda experiencia para quien quiera experimentar con algo parecido a un CNC (Desde el punto de vista del programa de control)
Funciona con dos motores paso a paso y un puntero láser. Su luz incide sobre un espejo, con eje de giro horizontal, se refleja e incide en otro espejo de eje vertical. El puntero láser está fijo. El display se proyecta sobre una pared, y tiene alcance de muchos metros. Presenta 4 dígitos. Es una ampliación del proyecto 53, de abajo. Se puede decir que funciona satisfactoriamente con dos dígitos o tres.
Para el programa (funciona en XP) en Visual Basic, hay que copiar el driver en Windows\System32.

Son de aplicación los artículos del proyecto 52, de esta misma página WEB.
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Programa
El programa en Visual Basic, lo que hace es ir al inicio del dígito a dibujar, encender el LED y provocar el movimiento que dibuja el número. Luego lo apaga y vuelve al inicio (Valor 17)
Por ejemplo el número 1 del dígito 2. Va al valor 33, va al valor 97, enciende el LED, va al valor 98, apaga el LED, va al valor 33, va al inicio, valor 17. 

Siempre debe volver al inicio para que no se des-sincronice el movimiento.
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Si energizamos el polo 1, el rotor ocupará esa posición.

Si energizamos 1 y 2, el rotor ocupará el punto intermedio.

En este caso el giro es la mitad.

En este proyecto, los dos motores giran 7.5 grados por pulso, lo que quiere decir que tiene 360/7.5 = 48 polos. Se dibujan 4 para ejemplificar, y la numeración es solo válida para los primeros 4 polos.

El motor solo avanza un polo por pulso, de manera que si queremos llegar al 1 desde el polo 10, deberemos implementar 9 pulsos, retrocediendo.

Manejaremos los motores desde el puerto paralelo. Usaremos DATOS, de manera que tenemos 8 valores disponibles, para manejar los dos motores.

La sentencia será: Out Puerto, E, donde Puerto es el número del puerto paralelo y E es el valor.
En el siguiente esquema, vemos los valores que le deberemos dar a la función, para que el puntero se ubique en la posición.
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	Bite
	Fila
	1
	Int
	2
	Int
	3
	Int
	4
	Int

	1
	1
	17
	49
	33
	97
	65
	193
	129
	145

	2
	2
	19
	51
	35
	99
	67
	195
	131
	147

	4
	3
	18
	50
	34
	98
	66
	194
	130
	146
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Del valor 17, puede pasar en un paso al 16. También lo puede hacer en dos pasos, del 17 al 19 y del 19 al 18.
También podría hacer el movimiento con valor 1 a valor 2, pero en ese caso queda sin bloquear el motor 2, y el rotor podría moverse solo. Por eso sumamos 1 + 16 y 2 + 16. Al aplicar el 16, el motor 2 se bloquea.

El programa fue hecho lo más abierto posible, para que se comprenda el mecanismo. No se ha tratado de simplificar las sentencias para ahorrar memoria u optimizar el proceso.
Solo se han agrupado algunas sentencias muy repetitivas en subrutinas.
El sistema no tiene posicionado a cero automático, como las impresoras y scanners, de manera que después de finalizar los movimientos deben volver los espejos a la posición de valor 17.

Al comenzar las pruebas, se debe verificar que los espejos estén en la posición 17. Si no es así, pueden dibujar unas figuras muy lindas, que no se parecen a números.

La pantalla está dividida en dos partes. La de la izquierda, mostrará el número introducido en el text box. La de la derecha, es una botonera que mostrará el número pulsado, en la posición elegida en el text box de abajo.
Esquema

[image: image3.jpg]ULN2803AG Unipolar
Rojo Impresora Epson
Azl EM211
Wari 57 Ohm 9 Vee
. J[Ellnco
— S i Nararja
= z
N4007 Movimiento Vertical
43 Ficha DB25 . e
Unipolar
25 Hembra visto frente 14 Al pin & Rajo \g:;s:;;g Canon
o ;
Pines 18 al 25 a Tiera T B Fel
Alpine—f ? Azl |1
1N4007 § Movimiento Horizontal

Al pin 1

&l Display Laser www.arossini.com.ar




Los motores son de dos impresoras distintas. Son los dos unipolares y de 7.5 º de paso, pero uno de 9 Vcc y el otro de 24 Vcc. Ya con 4 Volt funcionan los dos. La fuente quedó fijada en 9 para los dos y en 4 para el LED Láser (30 mA de consumo del LED).
Si la salida de la PC es 1, El integrado la invierte, permite una gran corriente, y pone a tierra la bobina correspondiente.

Fotos y construcción

Los espejos miden unos 2 x 2 cm. Para montarlos, hice un pequeño cilindro con masilla epoxi y recubrí con eso el engranaje que está montado en el eje de cada motor. Luego marqué el centro con un lápiz, haciendo girar el rotor, enchufado en la plaqueta. Pegué el espejo con la pistola de cola caliente, haciéndolo coincidir con el centro marcado, sobre el aplique de epoxi.

Con dos chapitas de rezago, hice los soportes de los motores, una plana y otra en ángulo.

Las fichas macho para los motores, está hecha con alambre desnudo soldado al PCB. Las fichas hembra y los cables son originales.
El soporte del puntero está formado por dos piecitas plásticas de rezago, y la madera base también, ya que ni siquiera la corté a medida.

La alimentación viene de la fuente de tensión variable.
Las posiciones de los espejos fue hecha a ojo.
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