
Scanners são dispositivos dedicados à deflexão de um feixe luminoso, visível ou não, de maneira controlada e reprodutível. Um feixe

luminoso pontual incide no scanner e é defletido em um ângulo variante com o tempo, a certa velocidade. A partir desta deflexão forma-

se um padrão luminoso no plano de trabalho.

A modulação desta linha de varredura é o princípio de funcionamento de inúmeras aplicações baseadas nos scanners, como os leitores de

código de barras, as impressoras laser e as máquinas de corte a laser.

O estudo dos sistemas de varredura envolve conhecimentos de disciplinas como a óptica, ciência dos materiais, magnetismo, acústica,

mecânica, eletrônica e processamento de imagens.

Dentre os vários tipos de scanners, o objeto de estudo se concentra nos scanners indutivos ressonantes.

Para que estes scanners oscilem é necessário que haja uma entrada oscilante, seja essa a corrente ou o campo magnético.

De acordo com a lei de Lenz, ao variar o fluxo magnético através de uma espira, pela qual passa uma corrente, haverá a formação

de uma força com direção perpendicular ao plano e sentido dado pela regra da mão direita.

Um dos empecilhos para se ter um scanner economicamente viável é a geração da corrente senoidal, em virtude de o método

mais utilizado ser o uso de um gerador de sinais, cujo custo restringe o seu acesso.

O objetivo desta pesquisa é aplicar um método economicamente mais viável, através da realimentação do sinal de velocidade da

corrente.

O modelo eletromecânico é representado pelo diagrama da Figura x, do qual se extraiu o sistema de equações dinâmicas mostrado abaixo.

Esse modelo expressa o ângulo de varredura em termos dos seguintes parâmetros. Em seqüência fez-se a transformada de Laplace, a qual se

segue, e discretizou-se, para se utilizar o método da amostragem, resultando no modelo matemático discreto para o rotor sobre o qual está o

espelho:
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O modelo obtido foi simulado no programa MATLAB, obtendo-se as curvas de resposta mostradas nas Figuras 5 e 6. A partir do

modelo e das curvas de desempenho, foi projetado um circuito eletrônico de realimentação que tornou o sistema auto-
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modelo e das curvas de desempenho, foi projetado um circuito eletrônico de realimentação que tornou o sistema auto-

oscilante, com freqüência de trabalho igual à freqüência natural da estrutura eletromecânica a freqüência de oscilação do

scanner a partir do diagrama de Bode, que é a varredura na freqüência da função. Utilizando-se esta freqüência, realizou-se a

simulação da resposta do sistema a uma entrada senoidal sintonizada nessa freqüência para a confirmação dos parâmetros.

Notando-se que o diagrama apresenta dois picos sendo um deles na freqüência de 94 Hz bem próxima da real. E tem seus pólos

próximos ao eixo imaginário que faz o sistema oscilar.

A partir deste modelo, projetou-se o oscilador para que o sistema oscilasse sem o auxilio de uma fonte de sinais. Utilizando-se de dispositivos eletrônicos,

criou-se um sistema oscilante com freqüência sintonizada. Com a mesma freqüência desejada de 94 Hz e pólos que tornam o sistema oscilatório.

Simulou-se também um sistema controlado segundo a lei de Roth para uma malha oscilante através do sistema da figura a cima, 

resultando nos seguintes gráficos do modelo discretizado controlado. 
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A partir da modelagem do sistema, foi possível projetar uma realimentação eletrônica que permitiu obter-se a auto-oscilação do scanner. Foram deduzidos e simulados um

modelo contínuo e um modelo discreto. O sistema realimentado apresentou o seguinte desempenho: freqüência de oscilação = 98 Hz. O objetivo do projeto foi, assim,

atingido.

Observou-se que um sistema de realimentação mais robusto melhoraria o desempenho do sistema.

Para realizar este controle é imperativo melhorar o sistema de realimentação do sistema analógico e criar um sistema de realimentação para o sistema digital.

Um sistema de aquisição de dados, para a freqüência natural e a amplitude, resultaria em uma maior robustez do sistema. Sugere-se um estudo de controle de scanners para

a realimentação robusta na qual não seja necessário saber de antemão os parâmetros e a freqüência natural do sistema, em que o controlador possa sempre encontrar a

freqüência natural e fazer o scanner sintonizá-la, com uma boa taxa de amostragem.
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