Servicio técnico

AVERIAS PROVOCADAS
POR LOS MOTORES DE
GIRO Y DESLIZAMIENTO

Los motores de deslizamiento (sled)
y de giro (spindle) de un reproductor
de CD se encargan de proporcionar
movimiento transversal al
recuperador 6ptico y movimiento
radial al disco compacto,
respectivamente. Las fallas que en
uno u otro se llegan a presentar,
pueden confundirse con problemas
en el circuito servo e incluso en el
recuperador 6ptico. Por tal motivo,
en este articulo hacemos una
revision del principio de operacion
de ambos servomecanismos, a fin de
que usted pueda identificar las
fallas provocadas por ellos.
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Introducciéon

Ya sabemos que gracias a que los reproductores
de discos compactos utilizan un sistema 6ptico
de lectura de datos, los discos no sufren desgas-
te alguno porque nunca llegan a estar en con-
tacto directo con el medio de lectura.

Para que esto sea posible, se requiere de al-
gunos circuitos de retroalimentacion denomina-
dos “servomecanismos”, los cuales se encargan
de mantener en la posicion correcta de lectura
al recuperador o6ptico (figura 1).

El servomecanismo de
desplazamiento o sled

Como usted recordard, el servomecanismo de

tracking o seguimiento es responsable de man-
tener al haz de luz laser (emitido por el recupe-
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Figura 1
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rador 6ptico) exactamente sobre la pista de in-
formacién, aun y cuando se presenten ligeras va-
riaciones o excentricidades en el giro del disco.
Y aunque dicho sistema puede corregir peque-
fAas desviaciones del rayo de luz sobre el track
(pista) de informacion, no es capaz de mante-
nerlo en posicion correcta en toda la superficie
del disco; la razon, es que el maximo movimiento
que puede desarrollar el servomecanismo de se-
guimiento es de 1.5mm, mientras que la infor-
macion grabada en un disco de audio puede al-
canzar mas de 33mm (figura 2).

Figura 2
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Lo anterior significa que como el servomeca-
nismo de seguimiento puede hacer que el
recuperador optico se desplace de manera late-
ral un maximo de 1.5mm, este ultimo tiene que
recorrer todavia 31.5mm para recuperar toda la
informacion; por lo tanto, el reproductor de dis-
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cos compactos debe incluir un circuito capaz de
hacer que el recuperador 6ptico se desplace la-
teralmente por todo lo ancho del CD; sélo de esta
manera se garantiza que el rayo de luz no pier-
da contacto con la espiral de datos grabada en
el disco. Esta es precisamente la funcién del
servomecanismo de sled (figura 3).

Figura 3

Motor Sled

El servomecanismo de sled se encarga de des-
lizar gradualmente al recuperador 6ptico, desde
la posicion central del disco (en donde se en-
cuentra la tabla de contenido o TOC) hasta la
periferia del mismo (en donde se encuentra in-
formacion sobre las Gltimas selecciones musi-
cales).

Operacion del servomecanismo “sled”

El servomecanismo de sled funciona en conjun-
to con el de seguimiento, pues detecta la mag-
nitud de la sefial de error de este Ultimo y lacom-
para con un valor preestablecido. Si detecta que
la sefial del servomecanismo de seguimiento se
encuentra por encima de dicho valor, envia un
pulso de control al motor que precisamente se
llama motor sled; y entonces éste mueve a todo
el conjunto 6ptico en una fraccién de milimetro,
con lo que el seguimiento de la pista se norma-
liza.

En la figura 4 se muestra el comportamiento
de las sefiales eléctricas correspondientes a los
servomecanismos de seguimiento y desplaza-
miento. En la parte inferior se encuentra repre-
sentada la sefal de seguimiento, y muestra el
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Figura 4
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comportamiento de ésta conforme la lectura del
track de informacién avanza desde la posicion
central del disco hasta uno de los extremos del
recuperador 6ptico (para que no se pierda el
“contacto” entre la superficie de datos del disco
y el haz de luz).

Justamente para conseguir que el recuperador
optico recorra toda la superficie de datos del dis-
co, el servomecanismo de desplazamiento va
aplicando un voltaje creciente a las bobinas de
seguimiento del mismo; y de esta manera, se
produce el movimiento lateral del recuperador
optico.

A su vez, esta senal excitadora se aplica a un
comparador, el cual la coteja con un voltaje de
referencia. Cuando la sefial excitadora es mayor
que el voltaje de referencia, el comparador pro-
duce a la salida un pulso que se dirige hacia el
circuito excitador del motor de desplazamiento;
el proposito de esto, es hacer que el recuperador
optico se desplace lateralmente y que, en con-
secuencia, no pierda “contacto” optico con la
superficie de datos del disco para lograr asi una
reproduccién continua y sin interrupciones.

Al detectar tal evento, el servomecanismo de
seguimiento aplica una sefial eléctrica de me-
nor voltaje a las bobinas de seguimiento del
recuperador optico, mismo que entonces regre-
sa a su posicion central.

El servomecanismo de giro o spindle

El servomecanismo de spindle se encarga de
mantener una velocidad constante en el giro del
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disco; el motor de spindle gira con una veloci-
dad de 500 rpm al inicio de la reproduccion del
disco, y con una velocidad de 200 rpm al final de
la reproduccién del mismo (figura 5). Para con-
seguir esto, el servomecanismo de spindle basa
su funcionamiento en la operacién de los circui-
tos PLL.

Figura 5

500 rpm / 200 rpm

En esta seccion, el sistema recibe la sefial de
RF recuperada de la superficie de datos del dis-
co; y por el otro lado, recibe una sefial senoidal
con una frecuencia fija.

En la figura 6 se muestra como el circuito de-
tecta el momento en que el disco empieza a gi-
rar a una velocidad diferente a la velocidad de
reproduccion adecuada. En la figura 6A, obser-
ve que se encuentran en fase la sefial senoidal y
la sefial de RF que llega al comparador de fase.
En la figura 6B, se aprecia que el motor de disco

Figura 6
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Figura 7

gira a una velocidad inferior a la velocidad de
reproduccioén; y dado que en tales circunstan-
cias la sefial de RF se empieza a expandir, se
provoca un desfasamiento entre ella y la sefal
senoidal; dicha diferencia de fase es captada por
el circuito comparador, el cual procede enton-
ces a enviar un voltaje de error al motor de giro
para que éste opere con mayor velocidad y asi
se elimine el problema.

Cuando el disco gira mas rapido de lo nor-
mal, la sefial de RF se contrae y se desfasa con
respecto a la seflal senoidal (figura 6C). Como
ambas sefales son aplicadas al circuito compa-
rador, éste envia un voltaje de error al motor de
giro para que trabaje con menor velocidad.

Fallas comunes

Una vez repasadaso el principio de funciona-
miento del servomecanismo de desplazamiento
y del de giro de disco, mencionaremos algunas
de las fallas tipicas que presentan los motores
relacionados con estos sistemas. Es importante
sefalar que los problemas provocados por estos
motores facilmente se pueden confundir con las
fallas provocadas por los servomecanismos de
tracking y focus, porque existe una estrecha re-
lacion entre éstos dos; cualquier problema en
uno, repercute en el otro.

Figura 8 X

Las principales fallas son:

* Brincos en la lectura de los tracks (pistas).
* No reproduce los ultimos tracks.

« Se detiene al estar reproduciendo un disco.
* Gira muy lento.

Es indispensable que para descartar cualquier
confusién, primero compruebe el estado de los
motores; para el efecto, mida el valor 6hmico en
los extremos de cada uno de ellos; deberé haber
de 11 a 14 ohms (figura 7); si el valor 6hmico no
se encuentra dentro de este rango, es muy pro-
bable que -seguin el caso- uno de ellos o ambos
estén causando la averia.

Para descartar si estos motores son la causa
del problema, aplique en su eje una gota de aceite
para mecanismos y una gota en cada uno de los
orificios ubicados en su parte posterior (figura
8). Enseguida apligue voltaje de corriente direc-
ta en los extremos de ambos motores, teniendo
la precaucion de no aplicar més de tres veces el
voltaje nominal de operacion de ellos; esta ca-
racteristica viene indicada en la placa de datos
de los dos (figura 9). Después, vuelva a aplicar
aceite en los puntos mencionados y a suminis-
trar voltaje de corriente directa pero ahora con
polaridad contraria a la anterior.

Figura 9

Tras realizar lo anterior, vuelva a medir en
los extremos de los motores el valor 6hmico; si
no esta dentro del rango de 11 a 14 ohms, es
conveniente reemplazar el motor en cuestion o
ambos.

Pero si usted quiere intentar reparar este tipo
de motores, le recomendamos consultar el Bo-
letin Técnico Electrénico nimero 8 (entregado con
la edicion 13 de esta revista). §
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