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Absztrakt— Napjainkban egyre nagyobb teret hédit az
ujrahasznositis. A koérnyezet megoévasiaban fontos szerepet
jatszik az anyagok és eszkozok ujra felhasznalasa, feldolgozasa.
Gazdasagossagi szempontok is indokoljak, hogy a mar nem
iizemképes eszkozoket, vagy azok alkatrészeit felhasznilva uj,
miikodoképes targyakat, gépeket hozzunk létre. Ezeket szem
el6tt tartva keriilt megvalositasra a projekt. A hasznalaton kiviili
CD/DVD  olvasd, illetve régi nyomtatéo alkatrészeinek
felhasznalasaval.

Kulcsszavak— Arduino; nyomtaté; motor vezérlés, meghajtok,
ujrahasznositds

. BEVEZETO

Kindban mar a VIII. szazadban hasznaltdk, Europaban
azonban csak a reneszansz-korban kezdték alkalmazni a
dokumentumok sokszorositasara hasznalt nyomtatast. Az erre
hasznalt nyomtatok a napjainkig szamos valtozason estek at.
Tobb fajtaja jelent meg, mas-mas technologiat hasznalva. A
tintasugaras és lézer nyomtatok hasznalataval jobb mindség
érheté el, ha viszont az alacsonyabb nyomtatasi koltség a
fontos, akkor a matrix nyomtat6 alkalmazasa célszeri [6].

A projekt vezérlésének alapjat az Arduino fejlesztdi
platform egyik modellje, az Uno adja. 2005-ben,
Olaszorszagban Massimo Banzi és Casey Reas alkotta meg a
nyilt forraskodu platformot, ami egy mikrokontrollerbdl, és az
annak programozasahoz hasznalhaté integralt fejlesztoi
kornyezetbdl all [1].

Alacsony ara, Open-Source minésitése ¢és konnyl
programozhatdsaga miatt az egyik legnépszeriibb mikro
vezérlé napjainkban. Az Arduino tipusok két nagy csoportra
oszthatok. A 6 fejleszté panelek mellett kiilonb6z6 kiegészito,
bovité lapok, az ugynevezett Shield-ek szerepelnek a
kinalatban.

Hatranyként megemlithetd, hogy a programozasahoz
mindenképp sziikség van egy szamitogéphez, melynek
segitségével, USB kabellel tolthetjiik fel az eszkdzre a megirt
sketch programot.

A birtokunkban 1év6 ,, Dot Matrxi” nyomtatd egy Epson
T1000 modell volt, ami a 2000 -es évek elején volt
alkalmazva [7].

A pontmatrix-nyomtatd mechanikai részegységei keriiltek
felhasznalasra a CD/DVD olvasé alkatrészei mellett, agymint
papir tovabbitd €s a nyomtatashoz hasznalt toll mozgatasdhoz
sziikséges fogaskerekek és motorok. A kutatas/fejlesztésnek a
Debreceni Egyetem adott otthont [9].

Il.  TERVEZESI SZEMPONTOK

A nyomtatd megtervezésénél elsddleges szempontot az
Ujrahasznositas, a koltségek minimalizalasa jelentette.
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1. abra A megtervezett aramkor



A ,szan” ¢és a léptetd motor vezérlését (oldal iranya
mozgas) egy Arduino Uno [2] mikrokontroller és egy L239D
[3] jelit motorvezérld végzi, mig a DC motorokét 2 db 1N4001
didda, 2 db TIP120 tranzisztor és 2 db 2,2 kQ-os ellenallasbol
allo aramkor. A fent emlitett alkatrésze lathat6 az 1. abran.

A papir tovabbitdo szerkezet a CD/DVD olvasé és
tintasugaras nyomtatd alkatrészeibdl késziilt. Ugyanigy a toll
fel-le mozgatdé mechanika is, de itt az olvasé komplett
talcakiadé szerkezete is felhasznalasra kertilt atalakitassal.

Az 1A-es, 7 V-os aramforrast egy szabalyozhato (3V —
12V) egyenaramu adapter biztositja.

I1l. A MECHANIKAI RESZ FELEPITESE

A pontmatrix nyomtatod alapjat 2 mm vastag polikarbonat
lap, 5 mm vastag rétegelt lemezre erdsitve - a megfeleld
stabilitas érdekében — adja. Azért esett a valasztis erre az
anyagra, mert ennek feliiletén kdnnyen csuszik a papir, amit az
alapra illesztett vonalzopar segitségével vezeti a megfeleld
iranyba. Erre az alapra kertiltek a motorokat ¢és fogaskerekeket
tartd, szintén 2 mm vastagsagu elemek. A furatok ugy lettek
kialakitva, hogy a toll és a papir mozgatasa konnyen
mozgathatd legyen. Arrol, hogy a toll a kezdd allasaba térjen
Vissza, egy par rugd gondoskodik, ahogyan azok a 2. abran jol
lathatoak.

2. abra A papirt mozgatd motor és gumikerék & toll mozgatasat végzo egység
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IV. MEGEPITETT ARAMKOR

Az aramkor Fritzing-ben [4] kerillt megtervezésre, ami
tartalmazza beépiilé6 modulként az  Arduino UNO
mikrokontrollert. Ez vezérli a H-hidat tartalmazo L293D
motorvezérld segitségével a bipolaris 1éptetd motort, illetve a
TIP120 bipolaris Darlington tranzisztorokon keresztiil a masik
két motort.

Az 1. tdblazatban lathaté modon keriilt 6sszekapcsolasra az

Arduino UNO  mikrokontroller, valamint az L293D
motorvezérld.
TABLAZAT 1. CSATLAKOZASI PONTOK
Arduino L293D
D9 3A
D10 4A
D11 2A
D12 1A
5V VCC2, 1-2EN, 3-4EN
GND1, GND2 GND1, GND2, GND3, GND4
VIN VCC1

Mivel az Arduino maximalisan 5V fesziiltséget tud biztositani
az aramkor szamara, ezért a 7V -0t igényld motorok
fesziiltség igényét egy kiilso tapforras latja el.

3. abra : Megtervezett fizikai kapcsolas

A megépitett aramkdr egy probapanelre lett felépitve.
Amihez az alkalmazott csatlakozoval ellatott jumper
vezetékek keriiltek felhasznalasra. Ennek kdszonhetéen egy-
egy hiba konnyebben kijavithato, mivel nincs sziikség
forrasztasra. Kivételt képeznek ez alol a CD/DVD olvasobol



kinyert Iépteté és DC motorok, mivel ezek nem rendelkeztek
vezetékkel.

V. PROCESSING IDE ALKALMAZASA

A Processing egy nyilt forraskodu grafikus programozasi
nyelv, valamint a hozza tartoz6 integralt fejlesztéi kdrnyezet
(IDE). A nyelv maga a Java alapjait alkalmazza, Mivel az
Arduino IDE ¢és a Processsing IDE is Java nyelvre
tamaszkodik, igy ugyantgy platform fiiggetlen, illetve
bizonyos szintli atjaras lehetséges a két fejlesztéi kornyezett
kozott. [5].

Kiilon kiemelendd, hogy az IDE —ben vald programozast
Linux Manjaro disztribtcio alatt keriilt elvégzésre [8].

Ennek a programnak a segitségével leolvashatjuk a
kivalasztott kép pixeleit, és soros porton keresztiil
tovabbithatjuk a mikrokontroller szdmara, ami ez utan vezérli
a motorokat, gy, hogy a nyomtaté a kivant képet a papirra
vigye.

A megirt program kénnyen hasznalhato, mindossze két sor
valtoztatasaval maris 0j kép nyomtathato.

import processing.serial.x;
Serial myPort;
PImage IMG;

void setup() {
size(60, 118);
String portName = Serial.list()[0];
myPort = new Serial(this, portName, 9600);
IMG = loadImage("link2.jpg");
image (IMG, 0, 0);
}
void draw() {
IMG.loadPixels();
for (int y = 0; y < height; y++) {
for (int x = 03 x < width; x++) {
int loc = x + y*width;
if (IMG.pixels[loc]>color(128)) {
myPort.write(0);
delay(50);

else {
myPort.write(l);
delay(50);
}
¥
delay(10000);
myPort.write('L');
}
noLoop();

}

4. abra : Processing program részlet 1.

Ehhez annyi sziikséges, hogy a size(); utasitas kerek
zarojel parja kozé a kivant kép méretét irjuk, szélesség x
magassag aranyban. Ezen kiviill mar csak a loadImage(,,”);
utasitas idézdjelei kozé kell elhelyezni a fajl nevét, és annak
kiterjesztését.

VI.  ARDUINO POROGRAMOZASA

Az Arduino programozasa a sajat, ingyenesen elérhetd
(1.8.5. verzi6 szamu) integralt fejleszt6i kornyezetben tortént.

A program a Processingtdl kapott informaciok alapjan
donti el, hogy az adott pozicidban a tollnak sziikséges- e
pontot elhelyezni.
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digitalWrice (StepperAl, LOW);

talWrite (StepperA2, LOW);

dig

digitalWrite (StepperBl, LOW);
digitalWrite (StepperB2, LOW);

}

void dot(void) {
digitalWrite (penPin, HIGH);
delay (pentime) ;
digitalWrite (penPin, LOW);

}

void pen(void) {
digitalWrite (penPin, HIGH);
}
void nopen(void) {
digitalWrite (penPin, LOW);
}

void pullPaper(void) { |
digitalWrite (paperPin, HIGH);

delayMic. 1ds (pulltime) ;

digitalWrite (paperPin, LOW);

}

5. ébra : Processing program részlet |l.

Amennyiben igen, ugy a vizszintes iranyban mozgdé tollat
vezérlé motor mitkddésbe 1ép, ha viszont nem, akkor a 1éptetd
motor a kovetkezd pozicioba mozog. Ha ezen a helyen eléri a
sor végét, akkor a papir mozgésat végz0 motor Uj sorba 1épteti,
¢s a toll ennek a sornak az elejére tér vissza.

5. ébra : Megtervezett & vezérelt pontmatrix nyomtatod



VII. OszeGzes

A pontmatrix nyomtatdé néhany kdnnyen beszerezhetd
elektronikai alkatrész, illetve egy mikrokontrolleren kiviil
otthoni haztartasban is megtalalhaté alkatrészekbdl késziilt el.
A papir szélessége maximalisan 9,2 cm, viszont a legnagyobb
nyomtathat6 kép szélessége nem haladja meg az 5,2 cm-t.

Hatranyként megemlithetd, hogy a nyomtatds sebessége
lassu, ezért egy-egy kép megalkotdsa iddigényes lehet, az
adott feladat fiiggvényében.

Fejlesztési lehetdségként a 1épteté motor tartd szerkezet
méretének nodvelésével a nyomtaté akar nagyobb képek
kinyomtatasara is képes lehet. Ezen feliil egy jabb filctoll
mozgatasat végz6 motor hozzaadasaval egyszerre akar két
szint hasznalhatunk.

VI, KOSZONETNYILVANITAS

A publikacié elkészitését az EFOP-3.6.1-16-2016-00022
szamu projekt tdmogatta. A projekt az FEuropai Unio
tamogatasaval, az Eurdpai Szocialis Alap
tarsfinanszirozasaval valosult meg.

Recent Innovations in Mechatronics (R1iM) Vol. 5. (2018). No. SI.

[1]

[2
31

(4]
(5]

(6]

[71
(8]
[9]

DOI: 10.17667/riim.2018.si/22.

IX. HIVATKOZASOK

Story and History of Develpment of Arduino (2018, Majus 15.) [Online]
Auvailable: http://www.circuitstoday.com/story-and-history-of-
development-of-arduino

Arduino  nano (2018, Majus
https://store.arduino.cc/arduino-uno-rev3
L293D motorvezérls, (2018, Majus 16). [Online].
http://www.instructables.com/id/L293D-Motor-Driver/

Fritzing, (2018.05.18). [Online]. Available: http:/fritzing.org/home/

15.) [Online]  Awvailable:

Avalable:

Processing,  (2018.  majus 18).  [Online].  Available:
https://processing.org/
History of printing, (2018. majus 18). [Online]. Available:

http://www.historyworld.net/wrldhis/PlainTextHistories.asp?historyid=a
b78

Epson TI1000 model, (2018. majus 18). [Online]. Available:
https://iwww.manualslib.com/manual/237752/Epson-Stylus-T-1000.html

Linux Manjaro, (2018. 18). [Online]. Awvailable:

https://manjaro.org/
T. L. Erdei, Zs. Molnar, N. C. Obinna, G. Husi, ,,Cyber physical systems

in mechatronic research centre,” MATEC Web Conf. Volume 126,
2017.

majus



