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ILa presente invencidn se refiere a un sistema de

impresién de alta velocidad y, mds particularmente, a unos

_medios para controlar ung intensidad de impresidén variable

aplicada a unos medios de regisfro.

En un sistema de impresidn, es necesario variar
la intensidad de impresidn aplicada a los medios de regis-
tro de acuerdo con el tamafio del 4rea superficial de los ca
racteres; con el fin de obtener una:alta calidad de impfe;
siﬁn‘dg los mismos y producir céraoteres que tengan profun-
didades uniformes entre si; con‘inéependencia del tamaﬁd
del 4rea superficial de dichos caracteres. En el sistema de
impresién conocido, se utiliza un méitodo de control indivi—
dual para percutir cada tipo de la impresora. En el método
de control individuel una corriente excitaddra que tiene u-
na amplitud constante'es suministrada.a.l;s medios de percu
sidn durante el recorrido de cada tipo hacia una pletina.
Sin embargo, la corriente excitadora Varia solamente cuando
se selecciona un tipo a percutir que exige una correspondien
te intensidad de impresidn previamente determinada. ﬁi cita
do sistema de impresién conocido adolece del inconveniente
de que es diffcil llevar a cabo un buen control del impacto
de impresién y, en consecdencia, un buen control de la pro-
fundidgd. Esto se debe a que, aunque la corriente excitado-
re es variada ligeramente, la velocidad de percusién en la’
platina; as{ como el tiempo de recorrido del tipo, varian
ampliamente.

En general, hay dos métodos derpercusién de los
tipos. En el primer método; la operacidn de percusidén de un
tipo seleccionado ¥ la operacién de separacidn de un carro

o portador se realizan alternativamente, en lo que se deno~

mina método de impresidén intermitente. El carro o portador
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gontliene una pluralidad de tipos y se desplaze hacia atids
¥ hacla. delante a‘lq largo de lineas de los medios de regisg
tro. Por otra parte, en un segundo método, la operacién de
percusién y la de separacién se llevan a cabo simultdnea-
mente, denomindndose tal método de impresidn continua. Es
decir, en el citado primer método, el carro o portador se
detiene en su desplazamiento cada vez que se situa en uné
predeterminada posicién de impresién y, a continuacidn, si-
gue la operacién de percusién; mientras que en el segundo
método mencionado, la operacién de percusién ha comenzado
antes de que el carro o portador alcance la posicidén de ime
presidn predeterminada y, cuando alcanza esta posicidn, -el
tipo seleccionado en el carro o portador es golpeado en la
posicién de impresién en los medios de registro. Por lo;fég
to, este segundo método es més adecuado que el primero; pa-
ra ger utilizado en un sistema de impresidn de alta veloqi-
dad.

En el sistema de impresidn al que se aplica el
primero o el segundo método, surge el inconveniente antes
citado cuando el control del impacto de impresidn, basado
en el sistema de cont}ol individual, se pone en préctica en
este mftodo de imprésién. Como se ha dicho, el tnconvenien-
te consiste en que, aunque la corriente excitadpré varia 1i
gerament;, le intensidad del impacto de impresién varfe am-
pliamente y, como resultado de ello; no se puede congeguir
un buen control del impacto de impresién y, por tanto, tam-
poco un buen control del contraste gue aparece en los me-
dios de registro. Ademds, el sistema de impresidén al que se'
aplica el segundo método antes resefiado adolece del inconve
niente de que el tipo seleccionado no golpea correctamente

en una predeterminade posicién de impresidn en los medios de
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Tegistro. Esto se debe a que aunque la corriente excitadora
varia ligeramente, el tiempo de recorrido del tipo seleccio
nado varfa ampliamente,

Un objeto de la presente invencidén es proporcio~
nar un sistema dé impresién de alta velocidad en el que no
se planteen inconvenientes similares a los mencionados. -

Para poner en prédctica el objeto mencionado;:él
sistema de impresién de la presente invencién ubilize tn- mé
todo de doble coantrol. El método de doble control consiste
en un primer control y un segunde control. En el primero, se
suministra una corriente excitadora méxima a los medios de
vercusién y, en el segundo, que sigue inmediatamente él;p;;
mero, se suministra a los medios de percusidén una corriente
excitadora adecuada para realizar Wl buen control del impac
to de impresién.

La presente invencién se comprenderd mejor a tra-~
vés de la descripcidn que de ella se hace a continuacidén con
referencia g ios dibﬁjos que se.qcompaﬁan; en los ques

La Pig. 1 es una visia parcial en perspectiva de
un sistema de impresién convencionall

Ia Fig. 2 es una vista en perspectiva de unos me-
dios de percusidn, que comprenden un motor de corriente con
ti{nua, utilizado en un sistema de impresidén al que se apli-
ca adecuada y preferentemente la presente invencidn.

Le Fig. 3 es un gréfico utilizado para explicar
el funcionamiento de los medios de psrousidn ilustrados en
la Fig. 2.

La Fige 4 es un diagrama de un circuito impulsor
utilizado para propulsar el motor de corriente continua 21
ilustrado en la Fig. 2.

Ia Fige. 5 contiene las cartas o gréficas de ajus-
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te utilizadas para explicar el funcionamiento del circuito pro

pulgor ilustrado en la Pig. 4.

Ia Fig. 6 es un grafico que indica las relaciones en

tre el tiempo tR para selecclonar un tipo 23, en la Fig. 2, ¥

desplazarlo frente a una platina 12, en la Fig. 2, y el ndmero

de pasos n para hecer girar un cabezal impresor 13-1 en laﬁFig.

2.

Ia Fig. 7 contiene los grdficos o cartas de ajuste o
sincronizacién utilizados para explicar la relacidn entre un

tiempo tS de espaciamiento, un tiempo ty para excitar eiwﬁétor

"de corriente continua 21 y un temporizador tD de disparo;de

percusidn. o
Ia Fig. 8 es un grafico usado para explicar el méto~-

do de determinacién de los niveles de umbral T1 y T2 indicados

en la columna (d) de la Fige 7.

La Fige 9A contiene formas de onda explicativas para
aclarar un método de control individual conocido.

La Fig. 9B contiene formas de onda explicativas para
aclarar un método de control doble segin la presente invencidn

Ta Fig. 104 es un gréfico que indjca la variacidn del
tiempo de recorrido Py de un tipo y la variacidn de la veloci-
dad de impacto VI con respecto @ una variacidn de la corriente

impulsora, I, respectivamente, obtenidas con el método de con=-

trol individual ya conocido. ,
Ia Fig. 10B es un gréfico que indica la variacidn del

tiempo de recorrido T de un tipo y la variacién de la veloci-
dad de impacto VI con respecto a una variacidén de la corriente

impulsora I; respectivamente, obtenidas con el método de control

doble segin la presente invencidn.

Ia fig. 11 es un diagrama de bloque de un circuito pa
ra poner en prictica el método de control doble de la presente

invencidne



5

10«

15

20.

25,

30

HOJA 54,
i la Fige 12 es un diagrame de circuito que ilustra un
ejemplo detallado de un indicador de posicidén de percusién 101,
ilustrado en la Fig. 11,

Ta Fige 13 es un diagrama de circuito que ilustra un
ejemplo detallado de un circuito 108 especificador de energlia
de percusidn, ilustrado en la Fig. 11. = ’”

Iz Fig. 14 contiene formas de onda.explicativ;s'éara
aclarar un primer buen control adicionalutilizado en el)éétodo
de control doble. . e

Ia Fige 15 contiene formas de onda explicativas para
aclarar un segundo buen control adicional utilizado en el -méfo
do de control doble.

En le:Fig. 1,que es una vista parcial en persp¢¢ﬁiVa
de un sistema de impresién convencional, el nimero 11 indica u
nos medios de registro,tgleg como un rollo de papel, un libro
bancario o similar. Los medios de regisiro son sustentados por
una platina 12 y alimentados de manera intermitente en ung di-
reccién perpendicular a las 1{neas que se imprimen sobre ellos.
El nfmero 13 sefiala un carro o portador gue percute un tipo se
leccionado.EL carro o portador 13 estéd compgeéto por un cabe-
zal impresor 13-1,que contiene una pluralidéd de tipos -por e-
jemplo, ciento veintiocho- la mitad de.los cuales estén dispues
408 & lo largo de y en una hilera superior y la: olra mitad se
encuentra dispuesta a lo lgrgo de y en una hilera inferior,cons
tituyendo ambas pileras superior e inferior el cabezal impresor
13-1,con formz de coronajun mecanismo impulsor 13-2 compuesto
por un motoxr (no ilustrado) yrunos medios de percuéidn (no ilus
trados),xsiendo el motor impulsado para hacer girar el cabezal
1mpresor-13-1 a fin de sit uar el tipo seleccionado frente a
los medios de registro 11, mientras que los medios de percusidén

golpean el tipo seleccionado en los medios de registro 11; ¥y

un cartucho de cinta 13-3 que contiene cintas de tinta negra
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y. roja (no ilustradas). La operacidn de espaciamiento-del car
ro o portador 13 se realiza a lo largo y por medio de un 4r-
pol espaciador 14, .en la direccidn de la flecha A en la Fig.l.
Como hay una garganta en espiral practicaeda en la superficie
del 4rbol espaciador 14, el carro o portador 13 es desplazado
& lo largo de tal 4rbol 14 mediante su acoplamiento enfﬁi&ha
gargenta espiral cuando el drbol 14 es hecho girar por“uﬁ;mo—
tor espaciador 15. Cada vez gue el cabezal impresor 13=1 ter-
mina de imprimir el dltimo cardeter de cada linea de los-me-
dios 11,es devuelto, en la direccién de la flecha 4' de.ln
Fig. 1, a su posicidn original, junto con el carro o portador
13, haciendo girar el drbol en sentido contrario.Tambidén apa~
rece gituasdo en el sistema de impresién, aunque no‘se'm@éstra
en la Fig. 1, un cuadro de circuito impreso en el que ‘va mon-
tado un circulito pars controlar el carro o portador, los moto
res, los medios de percusidn, etc. |

Sobre todo, la presente invencién estd encaminada
a unos medips para controlar el cabezal impresor 13=-1. En ge~-
neral; ioéfmedios de percusién estdn constitufdos por un imén
de percusién excitado por bobinas solenoide, donde la distan-
cie entre el plinto de impacto én la platina 12 y la cara de-
lanteré del cabezal impresor 13~1 en condicién de reposo es,
por ejemplo, nl (mm). Si la intencidén es crear un sistema de
impresién de alté velocidad puede parecer que la carrera de
percusidn de cade tipo debe ser simplemente acortada. Es de-
cir, acortar simplemente la distancia nl (mm) a una distancia
n2 (mm), donde n2{ nl, Sin embargo tal sistema de impresidn
de alta velocidad no puede ser realizado fécilmente sdlo con
acortar la distancia de n1 (mm) a n2 (mm). Esto se debe a que
cuando el sistema de impresidn se utiliza, por ejemplo, en un
banco, los libros bancarios de diversos grosores deben ser in

troducidos entre el cabezal impresor 13-1 y la platina 12 por
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medio de un denominado insertador frontal o un denominado in
sertador-mufidn. Al mismo tiempo, en este sistema de impre-
sién se deben utilizar también unos medios de guia para in-
troducir el libro bancario ea el éreaﬁcohﬁrendida entre el
cabezal impresor 13-1 y la platina 12.'cqmo resultado de e-
1lo, si la longitud de la carrera de pereusiln se acorﬁéi?
la distancia n2 (mm), dichos medios de guig no pueden sér in
$roducidos entre la plating 12 y el cabezal 13-1. En conse~
cuencia, tal distancia debe ser ampliada a ni (pm) cuandc el
11bro bancario es introducido inicialmente entre ellos, Des-
pués de que el libro bancario esté introducido entre ellos,
los medios de gufa son impulsados haqia abajo para facllitar
la realizacidn de la impresidn habituals Por lo tanto,;éé es
te momento, la longitud de la carrera de percusién se puede
acortar a la distancia n2 (pm). De manera especifica,'duran—
te el estado de reposo del cabezal 13-1; la distancia n1 (mm)
es igual a 6 (mm), mientras que durante la. situacién de tra~
bajo de dicho cabezal 13—1; la.distancia n1 (mm) es igual a

3 (mm). Dicho de otro-modo; la longitud de la carrera de per-
cusidén cambla a 3 (mm) y 6 (mm); alternativamente. Con el fin
de producir las doé carrefas de percusién mencionadas, deben
montarse en el carro o portador 13 dos clases de imanes de
percusién. Por lo tanto, el carro o portador 13 resulta de e~
levado costo y, ademds, muy pesado. Si el ‘carro o portador
13 es pesado, la operacidn de separacién o espaciamiento serd
reaiizada con lentitud y, por tanto, no se obtendrd una elta
velocidad de impresién. Ademds, como cada uno de los citados
imanes de percusidn debe estar provisto de un muelle de retor

no, siempre son impulsados contra la fuerza de los respecti-

vos muelles de retorno. En consecuencia, algo de la energia

de percusién generada por cada imin de percmsidn es anulada

por la fuerza del muelle de retorno correspondiente. De ah{
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que no ge pueda esperar una: impresidn de alta. velocidad.

La presente invencidén se aplica adecuada y prefe-
rentemente no al sistema de impresidén que queda descrito, si
né al siguiente. En el siguiente sistema de impresién, los
medios de percusién no estén constitufdos por un imdn de per
cusidn, sino por un motor de corriente continua, en eé?ééial
un motor servocontrolado, con el fi{n de vencer los deféé%os
del sigtema de impresidén anteriormente descrito. Es dééir,
que el gistema de impresién el que se aplica adecuada. ¥ pre-
ferentghénte la presente invencién puede seleccionar lfbre-
mente &grreras de percusidén con diversas clases de longitu—
des y, asimismo, la energfa de percusidn no es anulada por
fuerza alguna, tal como la. fuerza anteriormente mencionada
generade por el muelle de retorno.

En la Pig. 2, que e8 una vista en perspectiva de
los medios de percusidén constitufdos por el motor de dEirieg
te contfinua utilizado en el sistema de impresidn al que se &
plica adecuada y preferentemente lz: presente invencién, el
nimero 21 sefiala el motor de corriente continua, E1l cabezal
impresor 13-1 es golpeado por el motor de corriente continua
21, a travds de unos engranajes de sector 22, en la direc-
cidn de las flechas S1 y S2. En consecuencia, el motor 21 gol
pea un tipo seleccionado 23 en la pletina 12. Las flechas S1
¥y 82 indican primera y segunda carreras de percusién, respec-
tivamente, Ias longitudes de la primera y segunda carreras
de percusién son 3 (mm), respectivamente, y, en cousecuencia,
1z longitud total de estas carreras es‘6 (mm),

Con referencia = la Fig. 3,ique es un gréfico uti-
lizado pare expiicar el funcionamiento de los medios de per-~
cugién ilustrados en la Fige 2, el funcionamiento de tales me

dios, constituidos por el motor de corriente continna, se ex-
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plicard a continuacidn. En la Fig. 3, la abscisa del grifi=-
co infiica un tiempo "' y la ordenada indica la longitud de
una carrera "S". Es declr, los simbolos de referencia 81 ¥y
52 son idénticos 2 los S1 y 82, respectivamente, de la Fig.
2., En prlmer lugar, cuando se genera en el tiempo t =19, u-
na orden para golpear el cabezal impresor, éste (véase ia
Fig. 2) es desplazado por el motor de corriente contingg 21
servocontrolado (véase la Fig. 2), 2 lo largo de una curva

¢1, hacia el final de la primera carrera s1. Bl flnal de la

- carrera S1 define una posicién estable flotante, como se in

dica por 1la linea de puntos P. En segundo lugar, uun tlpo se
lecciongdo de los tipos 23, especificados por los datos de
impresidén respectivos, es desplazgdo, junto con el caBézal
impresor 13-1, a lo_largo de una curva ¢2, & un punto de im
pacto previamente determinado sobre la platina (véasé ia Fig.
2). Este punto de impacto estd situado en una linea indicada
por la linea de puntos Q. En tercer lugar, cuando se gene-
ran unos segundos y sucesivos datos de impresién, el cabezal
impresor 13~1 es devuelto, no a una posicidn de reposo indi-
cada por la 1inea continva 0, sino a la posicidn estable flo
tante P, a lo largo de tna curva C3, por medio del motor de
corriente continua servocontrolado. En cuartg lugar, el tipo
seleccionado segin dichos segundos datos de impresidn, se
desplaza, junto con el cabezal impresor 13-1, desde la posi-
cidn P hasta un punto de impacto predeterminado sobre la pla
tina 12, situado en la linea Q a lo largo de una. curva ¢4,
En este caso, la longitud de la carrera de percusidn es B2,
es decir; 3 (mm). En consecuencia; el tiempo Ge recorrido ne
cesario para cubrir la curva C4 es mfs corto que el tiempo
de recorrido gue se necesita si el cabezal impresor 13-1 se

desplaza a Lo largo de ung curva C4', como sucede en un sis-
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tem® habitvuals El tiempo de recorrido a lo largoe de la cur
va C4 es (t2 - $1), mientras que el tiempo de recorrido a
lo largo de la curva habitual C4* es (43 ~ t1) y, en conse
cuencia, el primer tiempo de recorrido es mds corto que el
¥ltimo por (t3 - 12). De iguai modo, cuando se generan u~-
nos terceros datos de impresidn, el tipo seleccionado;éé:
desplazado desde la posicién P & la lfnea Q. 4sf, el cabe-
zal impresor 13~-1 se desplaza hacia atrds y hacia delante
solamente & lo largo de la segunda carrera S2 y, de acuer-
do con ello, se consigue la impresién de alta velocidad., En
esta Fig. 3, cada vez que se imprime el dltimo caréctei,de
una 1fnea en los medios de registro, el cabezal impresor
13-1 es devuelto a la posicidn de reposo, como se indica
por la lfnea conti{nua 0, es decir, una posicidn originai de
la primera carrera S1. Después de ello, la distancia de se~
paracién entre el cabezal 13-1 y la platina 12 cambia a la
longitud 6 (mm) para facilitar la introduccidn de un nuevo
libro bancario entre ellos, si es necesario. La razén de
que se pueda conseguir la citada operacidn de carrera varis
ble es que los medios de percusidn estdn constitufdos por
un motor de corriente continua 21 servocontrolado (véase la
Fige 2)e

La Fige 4 es un diagrame de un circuito impulsor
del motor de corriente continua 21, ilustrado en la Fig. 2.
Ia Fig. 5 contiene cartas o grdficas de ajuste utilizadas
para explicar la agtuacidn del citado circuito impulsor’de
la Fig. 4. En diéha Fig. 4, el motor de corriente conti-
nua (M) 21 es el mismo motor de corriente contfnua 21 ilus=-
trado en la Fig. 2. Ei ndmero 41 designe. un potencidmetro
accionado por un 4rbol rotor (no ilustrado) del motor de

corriente continua 21 (véase la linea de puntos 47). Se a-
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plica un voltaje de galida VS, procedente del potencidmetro
41, a un borne inversor de entrada de un amplificador dife-
rencial 42. For otra parte, se aplica un volitaje de salida
Vﬁ, procedente de un generador de tensidén 43 de referencia
variable, a un borne no inversor de entrada del amplificg-
dor 42. Como resultado de ello, se suministra al motdride
corriente continua 21, a travds de un circuito 44 de compen
sacidn de fase, de un circuito de empalme 45 y de un ampli-
ficador de corriente 46, una tensién diferencial entre los
dos citados voltajes de salida, es decir, (Vp =~ vs),“gl no—
tor de corriente continua 21 es sexvocontrolado por ios ele
mentos anteriormente mencionados pare hacer la tensi6n;difg
rencial (VR - Vg) cero. |

Con referencia a la Fig. 5, se explicard a conti-
nuzcidn el funcionamiento del circuito impulsor de la Fig.4.
En el tiempo T4, una unidad central de proceso (no ilustra-
da) produce una orden para la percusién de un tipo seleccio
nado (véase la sefial de mando "a' en la Fig. 4 y véase la
columsa (a) en la Fig. 5). La gefizl de mando Ya! cierra un
interruptor 5, y, como resuitado de elid, un voltaje de re-
ferencia VR del generador 43 se convierte en un voltaje i~
gual a,Vbc %?T;“ Este voltaje Vcc E:;; se indica por el
simbolo Vp, en la columnz (C) de la Fige 5. El motor de cor
riente continua 21 es impulsado, Qurante wn perfodo %, (¥éa’
se la columa (a) de la Fig. 5), por una corriente excitado
ra Iyaq (véase la columna (e) de la Fig. 5), que correspon-
de = una diferencia en voltaje entre el voltaje Vg del po-
tenciometro 41 y el voltaje Vp , por medio del amplificador
de corriente 46. BEn este momento, la corriente excitadora
Tya &8 suministrads al motor de corriente continua 21 du-

rante sélo la mitad precedente del perfodo ta, y una cofrien
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te de freno Iy,, (véase la columna (e) de la Pig 5), con
polaridad negativa, es suministrada a dicho motor durante

la mitad restante del perfodo t,. La corriente de freno
Imal de polaridgd negativa es necesaria para decelerar es
tablemente el giro del motor de corriente continua 21 has
ta que.su gngulo de giro alcance el valor deseado. De CR-
te modo, el motor de corriente continua 21 es servocontro
lado por las menclonadas corrientes IMal e Imal' baeadas
en el denominado control bang-bang y, en consecuencia, el
voltaje de salida Vg del potencidmetro 41 varia, duranxe
el perfodo %, con una forma de onda Vg, (véase la colum—
na (d) de la Fige 5)e Cuando el nivel del voltaje v°a se
convierte en nivel de Vp, (= Vgg RTf-)’ el cabezal impre-
gor 13-1 estd situado en la posicién estable flotante P
(véanse las Figse 3 § 5)e Ia variacién del voltaje Vsé'
corresponde a la curva C1 de la Pig. 3. En 'la columna (e)
de la FMig. 5, la amplitud de cresia de la corrients excita
dora Iy se mantiene a un nivel constante. Este nivel oons
tante es definido por el circuito de empalme 45 ilustrado
en la Fige 4 y, en consecuencia, se puede obtener una ace-
leracién uniforme del motor de corriente continua 21. ade-
nds, la corriente de freno Iy 4, var{s desde un nivel nega
tivo a un nivel cero con una forma de onda predeterminada
que se muestra en la columna (e) de la Fige 5. La forma de
onda predeterminada es creada por el circuito 44 de compen

sacién de fase que se ilusira en la Pig. 4. De modo especi

'fico, el circulito 44 suma una sefial de posicidn real, cor-

respondiente al voltaje VS de la Fig. 4, y uwna sefial de ve
locidad real que se obtiene diferenciando la sefial de posi
cién reals Como resultado de ello, se puede conseguir un

gervo-control estable del motor de corriente continua 21.
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. A continuacidn; en el tiempo Tz; la unidad cen-
tral de proceso produce una orden para la percusién de un
siguiente tipo seleccionado (véase la sefial de mando "bY

de la Tig. 4 y véase la columna (b) de la Fige 5). Ia se-
fial de mando "p" cierra un interfuptor Sb y; como resulta

do de ello, un voltaje de referencia Vg del generader 43

. R I
ggrﬁonvierte en un voltaje igual a Voq B, //T, (rgﬁ r, =
ra+rb
ferencia Vp se eleva al nivel de un voltaje Vpy (Véase la

)+ De acuerdo con ello, el nivel del voltaje de re—

columna (c) de la Fige. 5). Después, el motor de corriente
cont{nua 21 es excitado por una corriente excitadora mgxi
ma y, al mismo tiemp§ el cabezal impresor 13=1 es gﬁlpéa—
do con energia méxima'hacia lg platina 12. E1 recorrido
del cabezal impresor 13=1 hacia la platina 12 es i;uéfra-
do esquemédticamente por medio de una curva Véb en la co-
lumne (d) de la Fig. 5 y, asimismo, este recorrido se i-
luste esquemdticamente por medio de uwna curva C2 en la
Fig. 3. En este perfodo %, la corriente excitadora corres
ponde a la cor;iente Iy de la columna (e) de la Pig. 5.
A continuacidén, si se generan unos datos de impresidn su-
cesivos, el cabezal impresor 13-1 no vuelve a la posicidn
de reposo 0 (véase el simbolo de referencia 0 en la col@g
(a) de la Figs 5 y la linea O de la Fig. 3), sino a la po
gicidn estable flotante P: EL cabezal 13-1 es devuelto a
esta posicién suministrando una corriente excitadora Iy,
al motor de corriente continua 21 y es fijado en tal posi
cién estable P, sobre la base del citado control bang-bang.
Cuando el cabezal impresor 13-1 termina Qe impri
mir el dltimo cardeter en la linea de los medios de regig
tro; no se generan sefiales de mandp gh ¥ uhit por la uni-

dad cefitral de proceso. En consecuencié, los interruiitores
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S, ¥ Sy estdn abiertos y el voltaje de referencia Vh-(véa-
se la Fig. 4) se convierte en cero (véase el gimbolo de re
ferencia Vpy en la columna (c) de la Fig. 5). Como resulta-
do de ello, el motor de corriente continua 21 es hecho gi-
rar en sentido contrério, para situar el cabezal 13~1"en ia
posicidn inactiva O. En este perfodo, la variacidn de iéfég
lide Vg desde el potencidmetro 41 se ilustra esqueméticamen
te por medio de una curva C5 de la columna (d) de 1la Fige 5
¥y, asimismo, por medio de la curva C5 de la'Fig. 3. Como .se
comprenderd por la descripeidén anterior, tanto la operacidn
para mover el cabezal 13-1 hacia atrds y hacia delante é lo
largo de la carrera corta, es decir, 3 (mm), con alta: velo-
cidad de impresidén y la operacidén para devolver, si es_ﬂqu
sario, el cébeZal 13-1 a la posicién inactiva a lo largéide
1a carrera larga, es decir, 6 (mm), se puede realizar‘for u
nos medios de percusién simpleé; es decir, el motor de cor-
riente contfnua 21.

A continuacién se explicard un método, en una ope
racidn de espaciamiento variable, pars determinar la velocl
dad de espaclamiento y cronometraje o reglaje de percusidn,
Volviendo a la Fig; 2, el tipo seleccionado 23 se desplaza
frente a la platina 12 mediante el giro del cabezal impre-
sor 13-1 n pasos, desde la posicidn presente de tal cabezal.
Este contiene sesenta ¥ cuatro tipos en la hilera superior,
dispuestos a lo largo de su periferia y, asimismo, contiene
el mismo nimero de tipos en la hilera inferior dispuesta a
lo largo de su periferia (véase'el ntmero de referencia 23
de la Fige 2). El Cabezal 13-1 pﬁede girar en una direccién
normal o inversa, selectivamente, y, de conformidad con e-
llo; gira treinte y dos pasos, que es la mitad de los sesen

%a y cuatro pasos, como mgximo, cuando el tipo se desplaza a
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una posicidén situada frente a la platina 12. Dicho de otra
manera, el cabezal 13-1 debe girar treinta y dos pasos cuan
do un tipo situado més lejos de dicha posicidén de enfrenta-
miento sea seleccionado para ser golpeado. En la operacidn
para desplazar el tipo selecciohado a tal posicidn de énfrgg
tamiento, el tiempo_(tR) para seleccionar y desplazar éi_ﬁi-
po a tal posicidén de enfrentamiento debe ser cambiado prcpor
cionalmente de acuerdo con el nimerc (n) de dichos pasos,.
que es inferior o igual & treinta y dés pasos. La PFig. § es
un gréfico en el que estd trazada cada relacién entre el
tiempo Ty y el nimero de pasos n, y en el que la ordenadégy
la abscisa; reapectivamente, repre;entan el tiempo tR y el
némero de pasos he. En este gréfico, una curva PSC reprééen-
ta dichas relaciones. La abscisa representa también wun volta
je (V), pare especificar una velocidad de espaciamiento. Co-
mo ée comprenderd por la curva PSC, la relacidn entre tR ¥y
se expresa por medio de la ecuacidn tR =o(f(n); donde el tér
mino < f(n) se define por XVn.

Por otra parte, en lg Fig. 1 el tiempo de espacia-
miento ts para llevar a cabo tal operacién de espaciamiento
se expresa por medio de la ecuacidn ts = %%, cuando el carro
o portador 13 es dfsplazado hacia delante por medio del mo-
tor espaciador 15, a través del 4rbol 14, ecuacibén en la gue
el sf{mbolo VS indica la velocidad de espaciamiento y el sim-
bolo IS indica la longitud de cada espacio. Asf, el tiempo
de espaciamiento tgpuede ser més corto que el tiempo méximo

de espaciamiento ¢ corresponde al némero méximo de pa

Ri, que
sos, es decir, n = 32. Dicho de otra manera, se puede conse-
guir una impresién de alta velocidad determinando el tiempo
de espaciamiento ts igual al tiempo tp con respecto a cada

selececidn del tipo.
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-~ Como el tiempo tp pare cada ndmero de pasos n se
express por medio de la ecuacidn arriba mencionada; es de-
cir, tR = (Kn, el tiempo de espaciamiento tg puede ser de-
terminado por medio de la ecuacidn tg = oYh, porque el tiem
po de espacilamiento ts debe ser seleccionado para querrééu;
te igual a t,. Como resultado de ello, la velocidad déjéép&
ciamiento V8 (correspondiente a la curva V, de la Fig;%G)
se puede expresar por medio de la ecuacidn VS =¢9vﬁf1, en
la qued = I’D.%, porgue ambas ecuaciones VS = "IF'éS‘ ¥ tg =xXVo e=
xisteh como se menciona antes. Como se comprenderd por lo
enterior, se puede conseguir una alta velocidad critipé;de
impresidn en el sistema de impresidn que actda de confopmi-
dad con el segundo método anteriormente mencionado, es de-
cir, el denominado método de impresidn continua. Un circui-
to para controlar el motor de espaciamiento 15 (véase lé
Fig. 1), a fin de impulsar el motor 15 de acuerde con la ci
tada ecuacidn, VS sBVa~1, puede ser fcilmente realizado
por cualquier eXpérto en la materia y no se describe en es-
ta memoria. Ademés, este circulto no es esencial para la
presente invencidn.

~ Como se ha mencionado antes, el tiempo de espacia
miento ty estd determinado por el tiempo tp. De conformidad
con ello, tambidn debe determinarse una temporizacidn de
disparo de percusidn (%) de conformidad con el tiempo tg,
que es el tiempo para seleccionar cade tipo y desplazarlo a
la posicidn de enfrentamiento a la platina. El reglaje de
disparo de percusién tD se expresa por medio de la ecuacidn
tD = ts - tH’ para la que el simboloitS ha sido explicado
antes y el simbolo tH indica'el tiempo de excitacidn del mo
tor de corriente continua 21, tiempo ty que es’ determinado

de manera fija para que sea, por ejemplo 5 (mseg). Ia Fig. 7
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contiene cartas de temporizacifn utilizadas para explicar la

relacién entre los tiempos ﬁs, tH ¥y la temporizacidn de dis
paro de percusidn tD' Qgon referencia a la Fig. 7, en el
tiempo %,, la 14gica de una sefial meca de ocupado es cambia
da de 1légica "i* a 1égica "0" (véase la columna (a)) por .La
unidad centrai<de proceso cuando los elementos impreso#es_i
Jlustrados en las Figs. 2 y 4 terminan de imprimir el dl@imo
carécter. Posteriormente, los elementos impresores son re-
puestos & la. situacidén denominada meca~dispuesta. Durante
la situacién meca-dispuesta, los datos de impresién son su-
ministrados a los elementos impresores desde la unidad Een~
tral de proceso (véase la columna (b)). Simultdneamente, en
el tiempo t1, los elemenfos impresbres comienzan a realizar
lm.operacién de egpaciamiento y la de seleccién de un tipo
deseado y & desplazarlo a la posicién de enfrentamiento (vé
ase las columnes (¢) y (d)). En la columna (c), la légica
non pepresenta el estado en gue se estd llevando a cabo la
§1tima operacién. La forma de onda de la columna (4) mues-
tra la variacidén de une sefial (VR) que indica el valor &ife
rencial entre un valor de gséacio estdtico, especificado de
antemano por la unidad central de proceso, y un valor de es
pacio dindmico gque reprgsenta la posicidn presente del cabe
zal impresor 13-1 (véase la Fig. 1) a lo largo de cada 1{-
nea de los medios de registro. En eata columna (a), se mues
tran dos sefiales de tridngulo diferentes Vpq ¥ Vpoe Lo se-
fial Vpq serd obtenida cuando el ndmero de pasos n, por los
que el tipo se desplaza & la. posicién de enfrentamiento,
sea relativamente grande. Mientras que la sefial VEZ serd ob
tenida cuando el nimero de pasos n ses relativamente peque~-
fio. En las eolumnas (d) y (e) los simbolos Tg gesignan el

antedicho tiempo de espaciamiento %g, los simbolos ty desig
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nan el tiempo citado para excitar el motor de corriente con
tinua 21 y el simbolo tD sefiala la mencionada temporizacidn
de disparo de percusién, donde el tiempo ty es constante,
por ejemplo, 5 (mseg). Ia temporizacidn de disparo de percu
sién tD se determina como el momento en que los niveles de
las sgefiales VR1 ¥ Vpor respectivamente, cruzan los niigies
de umbral 71 y T2. Cada uno de los niveles de umbral I1 y
72 ya han sido determinados de antemano de tal manera que
el momento mencionado ocurre tH (mesg) antes de un tiempo
en el gue el tipo golpee en la respectiva posicién de impre
sién previamente determinada de los medios de registro>11.
Por lo tanto, el nivel de umbral es relativamente alto;. tal
como T2, cuagndo laz velocidad de espaciamiento es relativa-
mente alta, tal como th, mientras que el nivel de umbral
es relativamente bajo, tal como T1, cuando la velocidad de
espaciamiento es relativamente baja, tal como VR1. Como re-
sultado de ello, el motor de corriente continua 21 puede
ger excitado siempre a la. temporizacidn tD que existe ty
mseg antes del tiempo en que el tipo golpea en los medios
de registro. lLa forma de onda de le: columna (f) representa
el lugar del recorrido del cabezal impresor 13-1, donde tal
cabezal es acelerado durante el tiempo tH ¥y golpea contra.
la correspondienté posicidén de presién al final del tiempo
% Se debe advertir que el final Gel tiempo %, coincide

H
siempre con el final del tiempo de espaciamiento tge Esto

ge debe a que los niveles de umbral, tales como T1, 12, han
gido ya determinados de antemano, como se ha mencionado an~
tes, sobre la base de datos de prueba que se obtienen por
experimentacién.'Estos datos de prueba estdn trazados en
las curvas que se muestran en la Fig. 8. En el gréfico de

la Pig. 8, la absclsa: indica el tiempo de espaciamiento tg
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¥ _1lz ordenada indica el nivel de umbral T, tal como 71 y T2
en la columna (d) de la FPige T. BEn la Fig. 8, las curvas de
datos de pruebs VR1 y VRZ’ respectivamente, corresponden a

las sefiales VR ¥ Vpo de la columna (d) de la Fige 7. En el
gréfico de la Fig. 8 cada una de las curvas representa la-
sefial de'diferencia.antedicha VR que indicsa la diferencia
entre el valor de espacio estdbico especificado y el valor
de espacio dindmico y cada curva se obtiene para un ndméro
respectivo de pasos n (n=32). En este gréfico, sdlo se mues
tran dieciseis curvas para los respectivos diecisels pacos
entre los treinta y dos pasos. Como se comprenderi por la
Fig. 8, si el tiempo de espaciamiento ts 8e gelecciona. pare
que sea un valor minimo, por ejemplo, 10 (mesg), el nivel de
umbral T2 deberd ser determinado por el punto en la curva
th, runto que es definido por el tiempo de espaciamiento
tS de 5 (mseg), que es 5 (mseg) (correspondiente g tH) an-
tes del tiempo de espaciamiento de 10 (mseg), Mientras que,
gi el tiempo de espaciamiento ts sSe selecciona.bara que sea
el valor mdximo, es decir, 25 (mseg), el nivel de umbral T1
R’
punto que es definido por el tiempo de espaciamiento ts de
20 (mseg), que es 5 (mesg) (correspondiente a tH) antes del
tiempo de espaciamiento de 25 (mesg).

Tas caracteristicas esenciales de la presente in=-
vencidn serdn descritas a continuacién. Debe advertirse que
el concepto bisico de la presente invencidn puede ser apli-~
cado a cualquier sistema de impresidn, aungue se aplica ade
cuada y preferentemente al sistema de impresidén que se des-
cribe con detalle a continuacibén. Como se ha mencionado an-
teriormente, le intensidad del impacto de impresidn varia

con el fin de producir caracteres con un contraste uniforme,



5

10.

15.

20,

25

30.

HOJA 208.

con independencia del tamafio de las 4reas superficiales y
de los %ipos. La variacidén de la intensidad del impacto de
impresién se controlaba antes por el método de control ip-
dividual. Contrariamente & esto, en la presente invencion
la variacidén se controla por un nuevo método de control do
bles El método de control individual conocido se lleve &
cabo de dos formas tipicas. Una primera forma tipica de po
ner en préctica el modo de control individual ha sidoﬁdes—
crita, por ejemplo, en la Patente norteamericana Kﬁmgro‘
3.712.212 § en el Boletin de Declaracién Téonica de I.ﬁ;M.,
Volumen 1, Niémero 4, de Diciembre de 1958, Una segunda fog
ma tipica dd poner en prdctica el modo de control inéi&i-
dugl ha sido descrita, por ejemplo, en la Patente norfeéqg
ricana N2 3.858.509. En el primer método tipico de coﬁtiol
individual antes mencionado, la amplitud de cresta de la
excitadora para excitar los medios de percusidén, varia de
conformidad con la variacidén del 4rea superficial de los ti
pose. En el segundo método tipico de control individual an-
teriormente citado, se varia la amplitud de impulso de la
corriente excitadora de impulso, para excitar los‘medios de
percusidn, de conformidad con la variacién de las 4reas su-
perficiales de los tipos. De este modo, si el tamafio del 4~
res superficial es grande, por ejemplo, el tipo "W", la am-
plitud de cresta de la corriente excitadora se establece
muy elts o la amplitud de impulso de la corriente excitado-
ra de impulso se establece muy grande, Contrariamente a esto,
si el tamafio del drea superficial es pequeflo, por ejemplo.
el tipo ".", la amplitud de cresta de la corriente excitado
ra se esfaﬁlece muy baja o la amplitud de impulso de la cor
riente excitadora de impulso se establece muy @8itrecha.

El primer método tipico de control individual an-
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4es mencionado serd aclarado con referencia a las formas
de onda explicativas que se muestran en la Fig. 94, en
tanto que el método de control doble, seglin la presente in
vencidn, serd aclarado con referencia a les formas de onda
explicativas que se muestran en la Fig. 9B. En la Fig. 94,
la amplitud de cresta de la corriente excitadora I, qu se
aplica a los medios de percusién, varia con las amplitudes
de cresta, tales como P1', F2', P3' y P4', de conformidad
con la variacidn de las 4reas superficiales de los tipoé.
Cuando la amplitud de cresta varia con los valores Pi', P2',
P3' y PA', el desplazamiento 6 del cabezal impresor varia
a lo largo de las curvas 61!, €2', 83' y 64', respectiva-
mente. Le lfnea de puntos Q es idéntica a la linea de pun-
tos Q de lz Fige. 3+ En consecuencia, 1z velocidad de percu
sién 5 del cabezal impresor varia a lo largo de las curvas
61', 62', 63' y 54' con respecto a las curvaé eit, e2', e3'
y e4', respectivamente. ‘

Al contrario de lo anterior, las correspondientes
formas de onda segin la: presente invencién son diferentes
de las del método de conbrol individual anterior, como se
muestra en la Fig. 9B. En la Fig. 9B, la corriente excitado
ra I;, que se aplica &l motor de corriente continua 21 (véa
ge la PFige 2); se compone de una primera corriente excitado
ra I, y de una segunda corriente excitadora Iy« ILa primera
corriente excitadora I tiene una amplitud de cresta méxi-
me P, con independencia del tamafio del drea superficial
del tipo seleccionado. Lz primera corriente excitadora I1
se aplica al motor de corriente continua 21 durante, por e~
jemplo, alrededor de la mitad del ﬁiempo de excitacidén Tay

en tanto que laz amplitud de cresta de la segunda corriente

excitadora I, var{a segin el tamafio del 4rea superficial
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del tipo seleccionado. El desplazamiento € del cabezal im-
presor 13-1 (véage la Fig. 2) varia a lo largo de una cur
va 8y, que défine un lugar constante del cabezal impresor
13-1, durante el tiempo en que la corriente primera excl-
tadora 11 es suministrada al motor de corriente continua
21. El desplazamiento © del cabezal impresor 13-1 varia a
lo largo de las curvas €1, &2, €3 y 4, respectiVameA#e,
cuando el nivel de cresta de la segunda corriente excita-
dora I, ver{a con los valores Pi, P2, P3 y P4, conforhe
al temafio de las 4reas superficiales de los tipos seleccip
nadod. De conformidad con ello, la velocidad de percusidn
é del cabezal impresor 13-1 varfa a lo largo de una,cuiva
ém durente la aplicacién de la corriente I al motor 21,
mientras que la velocidad de percusidn 6 varie a lo largo
de las curvas 51, 62, 53 y 64 con respecto a las curvés
o1, 02, 63 y o4, respectivamente.

El método de control doble segin la presente in
vencién tiene los méritos que se mencionanyé continuacién,
en comparacidn con el método de control individual conoci-
do. Ia Fige 10A es un griéfico en el que se muestira una va-
riacifn del tiempo & recorrido Ty del tipo y una varia-
cién de la velocidad de impacto VI con respecto a una va-
riacidn de la corriente exeitadora I, respectivamente, ob-
temidas en el mftodo de control individual anterior. Ia
Fig. 10B es un gréfico que muestra una variacién del tiem
po de recorrido T, del tipo y una veriacidn de la veloci~
dad de impacto VI con respecto & una variacidén de la cor-
riente excitadora I, respectivamente, obtenidas en el mé-
todo de control doble segin la presente invencién. En es-
pecial, la corriente excitadora I de la Fig. 10B represen-—

ta la segunda corriente excitadora I, (véase la Fig, 9B).
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Ademds, las caracteristicas I-vy e I-Tp representadas por
1{ness de puntos en la Fig. 10B son idénticas a las mostra
das por 1fneas continuas en la Fig. 10A. Como se comprende
74 por la Fig. 104, en el método de control individual an-
terior, cuando lz corriente excitadora I es variada iigera
mente, tanto la velocidad de impacto Vi, es decir, la ener
gle de impacto de impresidn, como el tiempo de recorriﬁo
Ty verian ampliamente. De conformidad con ello, es.mﬁy ai
fio0il llevar a cabo un buen control del impacto de impre~
sidn, es decir, un buen conirol de contraste de los"carac-
teres impresos, debido @ que la velocidad de impacto VI va
ria agudaments, y tampoco se puede esperar un exactﬁ’gdn-
$rol de temporizacién (consfltese la Fig.7) para llevar a
cabo le impresién continue de alia velocidad, porgue el
tiempo de recorrido TF'Varia agudamente con respecto = la
variacidn de la corriente excitadora.

Al contrario de 1o anterior, como se comprenderd
por la Fig. 10B, en el modo de doble conirol conforme a la
presente invencidén, cuando la corriente excitadora I varia
ligeramente, tanto la velocidad de impacto VI, es decir,
la energla de impacto de impresién, como el tiempo de Trecor
rido TF varian ligeramente también. Segin ello, se puede
conseguir un buen control de impacto de impresién, es de-
¢ir, un buen control de dicha profundidad, porque la velo-
cidad de impacto Vi varfa en un amplio margen, y también se
puede esperar un control de temporizacidn exacto (véase la
Fige. 7) par;'llevar%a cabo la impresién continua de alta
velocidad,,ﬁo#que ol tiempo de recorrido Tp var'ia en un am
plio margen con respecto a las variaciones de la corriente
excitadora I.

La diferencias entre el modo de control indivi-
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dual'y el modo de doble control se explicardn a continua-
cién.

En el modo de control individual, se obtienen
las siguténtes ;cu?ciones 1y 2:

6 = 23 (4 4 41 1

. K.I

b= (v ) 2
En ellas, 6' es la velocidad de impacto (véase la Fig. 94),
8' es el despiazamiento (véase la Fig. 94), I3 es la'ampli
tud de cresta de la corriente excitadora I (véase la Fig,
94), (t+t') és lo mismo que el tiempo de excitacidn Ty
(véase la Fige. 9A), J indica un momento de inercia de ios
medios de percusidn que incluyen el cabezal impresor j KT
indica un factor constante de par motor de los mismos.

En el método o modo de control doble, se obtie~
nen las siguientes ecuaciones 3 y 4, similares a las ante-

riores 1 y 2.

K
6= 31 (Izt' + I4%)
K I K I ol
; Kpely 2 4

o = ‘%3'2 §12 +»_g%%1 Bot! + —z7—
cuyos sfmbolos son iguales a lés utilizados en laa antedi-
chas ecuaciones 1 y 2, tienen idénticos significados, e I1
e 12 representan las amplitudes de cresta de las primera y
gsegunda corrientes excitadoras (véase la Fig. 9B), respec-
tivamente.

Hn el caso de que lz energiaLde I3 y la energfa
total de Ij e I, sean iguales, se obtiene la siguiente ecua
cién 5, |

I3 (64 %') = It + It 5
81 calculamos la diferencia (@~ é) se expresa por la si-

guiente ecuacidn 6, utilizando las ecuaciones anteriores 1

¥y 3.
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éz.-é=§T-§(I3 - I+ (I3 - Ip)EY 6

Eatonces, obtenemos ' - 6 = 0 combinando las ecuaciones an
teriores 5 y 6. Como resultado de ello, podemos concluir
gque la velocidad de impacto é' obtenida en el método de con
trol individual es igual que la velocidad de impacto é’obtg
nida en el método de control doble, en el caso de gue s;,a—
plique la misma energfa excitadora a cada medio de percu~
sidn durante el mismo +tiempo de excitacidn TE(=t4t').“

S5in emhargo, en el caso de gue se aﬁlique la mis~
ma ensrgia excitadora a cada medio de percusidn durante el
mismo tiempo de excitacidn Iy, el desplazamiento © (véasé
la Fige 9B) del modo de control doble es mayor que el des-
plazamiento &' (véase la Fig. 94) del método de control in-
dividual, Dicho de otro modo, el tiempo de recorrido TF del
método de control doble puede ser méds corto que el tiempo
de recq;;ido TF en el método de control individual, si las
longifudés de las carreras de percusién en los métodos de
control individual:y doble se establecen para que sean igua
les entre s{. El hecho anteriormente mencionado de que el
desplazamiento & sea mayor que el desplazamiento &', estd
probado por lo siguiente. La diferencia (6' - @) se deriva
de las anteriores eeuacionés 2 y-4-y se expresa por la si-
gulente ecuacién 7. » : .
KpeIp K;I ) KT.I1 52
a3 27

e t' - '—J— to'b'

I
o' -e=§-§-i(t+t')2-
2
= (I3 = I8° - 2(T3 - Ittt + (I3 - )42 T
Ia anterior ecuacidn 7 se modifica en la siguiente ecuacién

8 utilizando la ecuacidn 5 anterior.

el_g__;(IZ-I‘]) (12-13) 8
I3 -4

En esta ecuacidén 8, como existen las relaciones I1> I3>12,
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‘ la diferencia (8' - 8) se hace negativa (8'Z 8). For lo
" tanto, el desplazamiento & en el método de control doble

es mayor que el desplazamiento €' en el método de control

'individual bajo las condiciones de que ambas energlas ex-

citadoras y ambos tiempos de excitacién, en los métodos
de control individual y doble, sean los mismos. De ente
modo, la notable ventaja del método de control doblev?esi-
de en el hechd de qae,'éuando se compara con el método -de
control individual, el tiempo de recorzido TF en el méto-
do de control doble es mds corto que el tiempo de recorri
do Ty en el método de controi individual, bajo la condi~-
cién de que las carreras de percuslidén respectivas sean i=-
guales entre af Dicho de otra manera, la carrera de pércg
sién en sl modo de control doble puede ser mds larga que
la carrera de percusidn en el modo de control ;ndividual,
bajo la condicidén de que los respectivos tiempos de recor
rido sean iguales entre si.

Ia Fig. 11 es un diagrama de blogue de un cir-
cuito para llevar a cabo el modo de contirol doble segin
la presente invencidén. En la Fig. 11, el motor de corrien
te continua 21 (véase la Fig. 2) para golpear el cabezal
impresor 13=1 (véase la Fig. 2) estd situado en el lado
inferior derecho. E1 ndéfmero 100 indica un controlador di-
glitals. El controlador digital produce varias clases de se
flales. Las sefiales son dos bits de sefiales de posicidn de
percusién HP1 y HP2, un bit de sefial de posicidn de percu
sidn HPS, dos bits de sefiales especificadoras de energia
de percusién HE1 y HE2 y una sefinl de disparo de percusién
HPS. las sefiales HP1, HP2 y HPS son aplicadas a un indica~
dor de posicién de percusidén 101. En la Fig. 12, en la que
los simbolos AS indican un interruptor andlogo, SW1 a SW4
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gdesignan ihtgrrgptqres, Ry rl e r4 indicen resistencias y

DEC ihdica uﬁ\aecodificador, se ilugtra un ejemplo detalla
do del indicador de posicién de percusién 101. Volviendo

g la Fig. 11, la salida del indicador 101 es aplicada a un

terminal inversor de entradas de un amplificador diferen-

~cial 102. Con respecto a las sefiales mencionadas HP1, HP2

y HPS, que se aplican al indicador 101, cuando la seﬁal HPS
es 18glea "O", las sefiales HP1 y HP2 no son decodificadas
por el decodificador DEC (véase la Fig. 12), ¥y el indica-

dor 101 indica que el cabezal impresor debe estar situado

on la posicidn inactiva (véase la linea continua 0 de la

Fige 3). Cuando la sefial HPS es 14gica "1, las seﬁaies HP1
y HP2 son decodificadas por el decodificador DEC. Ias sefig
les HP1 y HP2 pueden especificar cuatro clases de posicio—

nes, en cualquiera de las cuales se debe situar la posicidn

estable fotante (véase la linea de puntos P de la Pige 3).

En este ejemplo de realizacién de la presente invencién, la
intensidad del impacto de impresién se clasifica en cuatro
niveles, es decir, "Vs" (muy fuerte), "gt (fuerte), "N
(media) y "W" (débil). Las sefiales HP1 y HP2, que tienen la
1égica (00), son previstas en el caso de que uno de los ti
pos 23 dispuestos en la hilera superior (véase la Fig. 2),
es decir, el denominzdo tipo de desvio hacia dentro (SI),
sea especificado por la unidad central de proceso, y tam-
bién en el cago en que un tipo a imprimir con le intensi-
dad de Wwvs", HusS" o "N" sea especificado por dicha unidad
central de proceso. Las sefiales HP1 y HP2 que tienen légl
ca (01) son previstas en el caso de que un tipo de desvio
hacia dentro a imprimir con intensidad nyn ggg egpecifica=-
do por la unidad central de proceso. Las sefiales HP1 y HE2

con 1égica (10) son previstas en el caso de gue uno de los
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4ipos 23 dispuesto en la hilera inferior (véase la Fig. 2),
es decir, el tipo denominado de desvio hacia fuera (S0), ¥
en él,oaso en que 8e imprima un tipé seleccionado con la
intensidad de ﬂVS", ngh o WMY, geg especificado por la uni
dad central de pf&ceso. Las sefiales HP1 y HP2 con ldgica
(11) son previstas en el caso de que un tipo de desvio ha-
cia fuera (S0), a imprimir con la intensidad de "W",:éea
especificado por la unidad central de proceso. De esﬁe,MO-
do, lag sefiales HP1 y HP2 especifican las posiciones esta-
bles flotantes SI, so; que son las mismas que P ¥y PDQ; in-
dicadas por las respectivas lineas de puntos en la Fig. 3.
La posicién PDW es especificada por las geflales HP1 y HP2,
que tienen ldégica (11) é (01). En la Fig. 11, el ampiifiog
dor diferencial 102 también recibe, en su terminal no in~
versor de entrada, la salida del potencidmetro 41 que se
ilustra asimismo en la Fig. 4. E1 potenciémetro 41 coopera
con el 4rbol rotor del motor de corriente continua 21 y
produce la sefial de desplagzamiento © (véase la Fig. 9B).
De conformidad con ello, el amplificador 102 produce una
asfial de diferencia entre el desplazamiento presente € ¥y
la posicién que enteriormente fué especificada por las se-
fiales HPS, HP1 y HP2. Un detector de velocidad de percu-
sidn 103 produce, diferenciando la sefial de desplazamiento
presente € de la salida del potencibmetro 41, una sefial in
dicadora de velocidad de percusidén V. Un circuito de regla
je de avance 104 recibe la sefial de desplazamiento presen-
te © y la sefial indicadora de velocidad de percusién V y
procesa estas seflales 8 y V de conformidad con la expre-
s8idn bindmica k1.6 + KpeV, en la que Kq ¥ k, son consten-
tes. El circuito 104 es Util para variar un avance“de con

formided con las curvas €1, 02, 0%, 04 ¥ 05 (véase la Fig.
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3)e Ia salida del circuito 104 es aplicada .a un interrup-
tor andlogo 109 a través de un amplificador Al. Debe adver
tirse gue la disposicién compuesta por los elementos men-
cionados 101, 102, 41, 103, 104 y A1 ya son conocidos en
la téenica a la: que la presente invencidén pertenece,:

Bl ndmero 106 indica un circuito reguladoi’de.
impulso de excitacidn., El circuito 106 recibe la sefizl de
disparo de percusidn HFS (véase la Fig. 9B) y las seﬁa;es
excitadoras de percusidn HE1 y HE2 del controlador digi-
tal 100, y produce un impulso propulsor de percusiéﬁ,HDP
(véase la Fige 9B). El ndmero 107 indica un controlador
de impacto de impresiéne. El controlador 107 recibe;ei,im-
pulso HDP del circuito 106 y produce un impulso conffola—
dor de energfa de percusidn HECP (véase la Fig.9B). El ni
mero 108 indica un circuito especificador de energid de
percusién. E1 circuito 108 tagbidn recibe las mencionadas
sefiales excitadoraé de percusidén HE1 y HEZ2 del controlador
digital 100, y produce ung sefial de voltaje de dos pasos
q&e corresponde & las primers y segunda corrientes excita
doras I, e I, (véase la Fig. 9B). En la Fig. 13 se ilustra
un ejemplo detallado del circuito especificador de energia
de percusién 108. En la Fig. 13, el circuito 108 estd com
puesto por un decodificador DEC, un interruptor andlogo
AS ¥y resistencias R1 a RS inclusive. Si la sefial HECP es
1égica "iv, el interruptor anélogo AS estd abierto. Si la
sefial HECP es 1ldégica "0" fluye una corriente a través de
la resistencia R5 y de la correspondiente resistencia R1
e R4,- de conformidad con la 1ldgica de las sefiales HE1 y
HE2. Cuando las sefiales HE1 y HE2 especifican la intensi-
dad de ", “HW, "S" o V3" la corriente fluye respectiva

mente a través de la resistencia R1, R2, R3 o R4, por me=-
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dio del interruptor andlogo AS. Volviendo a. la Fig. 11,
en el intef;uptor andlogo 109 un contacto C va conectado
a un terminal ta cuando la 1ldégica de la sefial HDP es "QW
(véase la Fig. 9B). Al contrario de esto, el contacto C
estd conectado a una terminal tb durante la operacidn de
percusién, mientras que el contacto ¢ estd conectado al
terminal ta cuando el cabezal impresor 13-1 retornaﬁiﬁpg
damente a la posicidn de percusidn para golpear el_sé7.
guiente tipo, es decir, la lfnea SI, P(S0) o PIW de la
Fige 3, especificados por las sefiales HP1, HF2 ¥y HPSQ;Lag
corrientes Iy e I, (véase la Fig., 9B) para excitar‘plimg'
tor de corriente continua 21 son suministradas desde.el
terminal tb & través de un amplificador 42 y un amplifi-
cador de impulsién de motor 111, La corriente para devo;
ver répidamente el cabezal impresor 13-1 a la posicién

de percusidén es suministrada al motor de corriente conti
nua 21 a través de 41, ta, A2 y el propulsor de motor 111
hasta que la salida del indicador 104 alcanza cero. En
principio, la amplitud de cresta de dicha corriente eicg
tadora I, varfa con el nivel P1, P2, P3 p P4 (véase“la
Fig. 9B), segin la intensidad especificada del impacto-.de
impresidn "Wv, “M", 3w o nygw, respectivamente, en que
la posicién de impresién esté situada, por ejemplo, en la
posicién estable flotante (véase la linea de puntos P(S0)
de la Fig. 3). Excepcionalmente, la posicién de percusién
se sitda en una de las otras posiciones estables flotan-
tes, tales como las lineas de puntos FDW o SI de la Fig.
3+ En el ejemplo de realizacién de la presente invencidn,
como se ha mencionado arriba, hay cuatro posiciones de
percusidén, hpl, hp2, hp3 y hp4, especificadas por dichas
sefiales HP1 y HP2 (véase la Fig. 11), y también una posi
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eién inactiva (v€ase la linea 0 en la Fig. 3), especifi-

cads por dicha sefial HPS (véase la Fig. 11) a efectos de

‘realizar un control muy fino de lg intensidad del impzc~

to de impresién. Una de las posiciones de percusién hpl
a hpi se selecciona de ascuerdo con la situacidén del. tipo
seleccionado (80 o SI) en el cabezal impresor y coﬂwia
intensidad especificads del impacto de impresidn (“W"
nyw, ugw, "VS") con respecto a este tipo selecclonado.
Ta relacldn previamente determinada entre 50, SI, “W"
uge, wyw, WyS* y hpl a hp4 inclusive, se puede acla:ar

por la Tabla siguiente.

Tabla
I!'V'Sll ’ ltstl ’ “M!l llWll
S0 -
hp2 hpi
"VS“, llS“ ’ IIMII II‘WII
SI :
hp4 hp3

La localizacidn de hpl es mds cercana a la pla
tina 12 (véase la Fig. 2), mientras que lg localizacidén
de hp4 estd mds alejada de la platina 12, es decir, mds
cerca de la posicién de inactividad {véase la linea O de
la Fige 3), hgz y hp3 estén situadas en orden sucesivo
entre hpl y hpd.

En el ejemplo de realizacidn de la presente in
vencidn, la temporizacién de percusién y/p la posicidn
de percusidén pueden ser ligeramente desviadas por un va-
lor predeterminado, con el fin de conseguir un control
extraordinariamente fino de la intensidad del impacto de
impresién. El desvio de la temporizacidn de percusidn se

aclararsd con referendia: a: la Fig. 14 y el cambio de la
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posicidn de percusidén se aclarard con referencia a la Fig.
15, Las formas de ondas indicadas por los mismos eimboios
utilizados en la Fig. 9B, seflalan las mismas formas de on
da. de la Fig. 9B. En la Fig. 14, cuando la amplitud de
cresta especificada de la segunda corriente excitadpra:lz
es muy alta, tal como el nivel P4, el cabezal impresor
13=1 a menudo golpea sobre una posicidn de impresiénien
la platina que es diferente, en una pequefia distanciafﬁa,
de la posicidﬁ de impresién previamente determinadg_EP.
Con el fin de evitar el pequefio error de posicidn défim—
presién A3 la temporizacidn de excitacién de percusifa se
cambia por At. Por lo tanto, la posicidn de impresi@ﬁ'se
ajusta para que coincida con la posicidén de impres;ﬁﬁ;ppg
viamente determinads PP. E1 cambio mencionado'de 43 jﬁede
ser creado por medio del circuito ilustrado en la Fig. 1.
Con referencia & la Fig. 11, cuando la sefial de disparo
de percusién HFS es producida por el controlador digital
100; el circuito de regulacién de impulso de excitacién
106 produce el impulso propulsor de percusién HDP. En es-
te caso, si las seflales HE1 y HE2 especifican la intensi-
dad del impacto de impresidén como "VS", el circuito 106
retrasa el tiempo paral producir la sefial HDP en dicho tiem
po de cambio At.,

Al contraio de lo anterior, en la Fig. 15, cuan
do la. amplitud de cresta especificada de la segunda cor-

riente excitadora 12 es muy baja, tal como el nivel P1, el
cabezal impresor 13-1 a menudo golpes sobre una posicidn

de impresidn en la platina diferente en una peguefia distan
cia Ad' de una posicidn predeterminads de impresién PP.
Con el fin de evitar el pequeilo error de posicidén de impre

sién 44!, la posicidn de percusién varfa una distancia 4 e



5

10.

15,

HOJA 338.

hacia la platina 12. Si, por ejemplo, se especifica la in
tensidad de "W" con respecto al +tipo SI, la posicidn de
percusidén hp4 no se especifics como en la Tabla anterior,
pero se especifica la posicién de percusidn hp3 para que
el camblo mencionado 46 se cumpla. Es decir, cuando .Me es
pecifica la intensidad de "W%, la posicidn de percus?én
del tipo correspondiente sé adelanta hacia la plaxinaideg
de la posiciénide percusidén del tipo especificada paéq‘
golpear en la plating con la: intensidad “iv, “sn o:ﬁﬁﬂh

Como se ha explicado anteriorménte, el método

de doble control de la presente invencidn es dtil para

realizar un control muy fino del impacto de impresidn, en
comparacidn con el método de control individual anterior,
en un sistema de impresidén de alte velocidad, en espe-~
cigl un sistema de impresién de alta velocidad que funcio
ne bajo el método de impresidn continuo anteriormente des
crito. -

B, Y
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N-O T &.

Deécrito suficientemente el objeto de la presen
te Patente de Invencidén -que se acoge a los derechos de
prioridad de la solicitud de Patente japonesa n? 70578/78,
de fecha 12 de junio de 1,978-, se declara que lo qﬁl_aoqg
tituye su esencialidad y para lo que se pide la coriéibn—
diente proteccién es lorqué se concreta en las sigu!intes
reivindicaciones.

18,- Un sistema de impresién de alta veleeidad
que comprende: una platine que sustente unos medios We re
gistro: un portador que se desplaza hacia atrds y.hﬂpia
delante a lo largo de la platina; un cabezal imprﬁip?:que
estd provisto de una pluralidad de tipos y va montg;;fao-
bre el portador; unos primeros medios para hacer giru% el
cabezal impresor, de manera que un ‘tipo selecciona&baen-
tre todos ellos se desplace a una posicidn situada enfren
te de la platina; unos segundos medios pare golpear el ca
bezal impresor de manera que el tipo seleccionado impacte
en la plafina; unos terceros medios para controlar una in
tensidad variable de un impacto de impresidn del tipo se-
leccionado a. aplicar a la platina; y unos cuartos medios
para. espaciar el portador & lo largo de la platina; en el

que los terceros medios actian para proporcionar por lo

' menos una primera corriente excitadora y una segundas cor-

‘riente excitadora sucesivamente a los segundos medios, te

niendo la primera corriente excitadora una amplitud mdxi-
me de cresta constante con respecto a cualguiera de los

tipos, mientras que la seguhda corriente tiene una ampli-
tud de cresta que es variable de conformidad con cada ti-

po seleccionado.

28,- Un sistema de impresidén de alta velocidad,
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segdn la reivindicacién 18, caracterizado, ademds, por que
la informacidn que ha de suminig¥rarse a los terceros me-
dios para especificar la amplitud de cresta de lz segunda
corriente excitadora es determinads de antemano con respec
4o a cada tipo. -

38,~ Un sistema de impresién de alta velodidad,
segén la reivindicacién 18, caracterizado, ademds, qu/que
los segundos medios consisten en un motor de corrienie con
tinua,

48,- Un sistema de impresién de alta:velodi&éd,
segln la reivindicacién 12, caracterizado, ademés; ﬁcr que
los segundos medios comienzan a golpear el tipo deis?iec—
cionado inmediatamente entes de que los cuartos medios aca
ben de espaciar o separsr cade Htipo seleccionado a.una po-
sicién respectiva de impresidn en la platina. .

' 58,~ Un sistema de impresién de alta velocidad,
segin la reivindicacién 48, caracterizado, ademés; por que
incluye unos quintos medios que controlsn a los terceros
medios para cambiar el tiempo de golpeo de los segundos me
dios que golpean el tiempo seleccionado.

68,~ Un sistema de impresidn de alta velocidad,
segin la reivindicacidn 48, caracterizado, ademés, por que
incluye unos sextos medios que controlan a los terceros me
dios para variar una. posicién de golpeo desde la que los
segundos medios golpean el tipo seleccionado.

78.- Un sistema de impresidén de alta velocidad,
segdn la reivindicacidén 58, caracterizado, ademds, por que

los quintos medios actdan solamente cuando los terceros me

dios actdan para suministrar a los segundos medios la se-

gunda corriente excitadora, dotada de una amplitud de cres

ta considerablemente alte con el fin de retrasar el tiempo
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de g8lpece
884@ Un sishema de impresidn de alta velocidady

seghn la reivindicacils 68y earzcierigado, ademfs, por que
1o sextos mediss astfan solamente euando los terceros me-
5¢ diom achian pame suminisiwr a les segundos medios la eq=
awada eorriente exﬂtm dokada de wne ampli¥ad ds-exes
& oonsiderablemsnte kinjsy pare veriar la posieiSn de.gol-
peo hesis la pletinae
98e= Un sisteme ds impresidn de alte velooidad,
$0» segfn la reiwindicacila 68y caracterizado, adom% por que
los sextos medios ac¥fam para variar la posiciln de gtlpeo
de gonformidad con la eendicidn de si el tipo ueladciuado
o8 un tipo de wariacifs hasis deatro o un tipe de vieia-
oi8n hacia fusrae
1% 1084» Un sis¥ems de impresifn de alta velowided.
Todo segin se describs y reivindica en la presen
% Memoria Descripiivey que conssa de #reints y seis hojas
debidamente folisfes y eacrikas a sfienina por mna sola de
sus curasy Jy Se repreastie en las adjuntas hojas de planocse
Medrldy 11 de Junio de 10979
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