Montaje sencillo de un dispositivo supercomodo para evitar

la «fatiga del telegrafista».

Mi manipulador sensitivo

DANIEL PEREZ*, EA5GCT

Se trata de un manipulador sensitivo, que funciona al sim-
ple contacto con la piel de los dedos, sobre el que no es ne-
cesario ejercer presion o fuerza alguna. Puede funcionar co-
mo complemento o «llave» de un manipulador electronico
(en mi caso particular el ACCU-KEYER) 0 puede conectarse di-
rectamente al transmisor o transceptor como manipulador
de Morse para el mismo (asegurandose previamente de la
polaridad adecuada del circuito de manipulacion del trans-
ceptor). En realidad se trata de la combinacion lateral de
dos contactos sensorizados, uno para la formacion auto-
matica o manual de los puntos y el otro para las rayas. El que
puntos y rayas se produzcan automaticamente o se deban
regular por la mano del operador dependera de si se le usa
con o sin manipulador electrénico.

El corazén del dispositivo esta constituido por un circuito
integrado del tipo CMOS de la serie 4000, mas concre-
tamente el tipo 4069 que contiene seis puertas inversoras.

Una descripcion breve de la puerta inversora contribuira
sin duda a la mejor comprension del funcionamiento del cir-
cuito. Si se aplica un nivel alto (légico 1) a la entrada, se ob-
tiene un nivel bajo (légico 0) a la salida; si por el contrario
se tiene un nivel bajo (l6gico 0) a la entrada, se obtiene un
nivel alto (légico 1) a la salida. En una palabra, la salida
siempre se halla invertida con respecto a la entrada. Con es-
ta breve descripcion y a la vista de la figura 1, se compren-
deréa el funcionamiento del circuito en cada una de sus dos
mitades iguales.

Si se considera la entrada del sensor 1, resulta evidente
que R1 mantiene su nivel alto y que las inversiones de las su-
cesivas puertas que le siguen dan lugar, finalmente, a la
ausencia de tension en la base de T1 y por lo tanto este tran-
sistor no conducira corriente. Cuando simplemente se toca

Aspecto exterior del manipulador sensitivo.
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el sensor con el dedo, se provoca una caida del estado 16-
gico de la entrada que pasa a un nivel bajo y tras las sucesi-
vas inversiones aparecera una polarizacion suficiente en la
base de T1 que abrira la conduccion de este transistor con
R3 en funciones limitadoras. Tanto T1 como T2 tienen
asimismo la misién de proteger el circuito integrado puesto
que cualquier sobrecarga transitoria caera sobre ellos y no
afectara al microcircuito. Alterando los valores de R1 y R2 se
puede variar la sensibilidad de los sensores a gusto y habito
del operador: a mayor resistencia, mas sensibles los senso-
res. Dos condensadores, C1 y C2, desacoplan cualquier ra-
diofrecuencia que pudieran captar las palas metalicas sen-
soras y, dada su mision, convendra que queden conectados
muy cerca de dichas palas y con el rabillo lo mas corto que
sea posible. ]
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Figura 1. Esquema del circuito del manipulador sensitivo, base del Cl y
detalle del circuito impreso visto por la cara del cobre.
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Figura 2. Aspectos y detalles del montaje de la pala sensitiva.

La parte mecanica del circuito contiene una de las piezas
mas importantes del montaje: el doble sensor constituido
por dos pletinas de aluminio de 1 mm de espesor, soldadas
a cada lado de una pieza de plastico de 5 mm de espesor
que las separa y que, a la vez, hace de soporte mecanico del
conjunto. Las tres piezas, dos de aluminio y una de plastico,
se cortan con el mismo patron y a la vez buscando su iden-
tidad de forma absolutamente simeétrica para, posteriormen-
te, unirlas con un buen pegamento (por ejemplo, «araldit»)
de manera que formen una pieza compacta y preparada pa-
ra su colocacion posterior a través de la ranura del panel
frontal del aparato, como puede verse en la figura 2.

La adaptacion de la pala sensorizada a la ranura de la ca-
ja, que habra de taladrar a la medida y a buen seguro acabar
a golpe de lima, sera sin duda una operacion que requerira
cuidado y algo de «manitas» ya que precisa practicar un
orificio en el panel frontal o pared de la caja por donde debe
penetrar la extremidad posterior de la pala que debera que-
dar sujeta a dicho panel con las dos escuadritas L (véase el
detalle de la figura 2). Es preciso tener muy presente que
ninguno de los dos sensores debe tocar en parte metalica
alguna de la caja ni tampoco deben tocarse entre si; su
Unica conexion debe ser a través del respectivo conductor
de unién con las entradas del circuito, conexion que al no
poder soldar sobre el aluminio, habra que realizar con un
tornillito autorroscante que atraviese el aluminio y que se
roscara en el plastico separador sin llegar a tocar el sensor
del otro lado, donde se practicara la misma operacion de su-
jecion pero procurando situar el tornillito autorrescante des-
plazado con respecto al primero, en lugar seguro donde no
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Figura 3. Circuito de alimentacion (5 Vcc) utilizado por el autor.

Aspecto del montaje del manipulador sensitivo una vez terminado.

pueda haber coincidencia. No parece que pueda haber in-
conveniente en realizar los sensores con chapa o pan de co-
bre o de laton, en cuyo caso si sera posible realizar la co-
nexion con soldadura simple pero, personalmente, utilicé lo
que tenia mas a mano que era el aluminio y la cosa funciono,
aunque resultara algo mas complicada.

La Ultima operacion mecanica consistira en sujetar la pala
sensorizada en la parte interior del tabique o panel frontal de
la caja mediante el empleo de las dos escuadritas L que se
pueden ver en detalle en la figura 2. Reparese en que estas
escuadritas presentan dos orificios por uno de sus lados,
por donde pasaran los dos tornillitos de sujecion al plastico
soporte de la pala, siempre en la superficie libre del alumi-
nio. Por el otro lado de las escuadritas existe solo un orificio
por el que pasara el tornillito de sujecion de la pala al panel
frontal o tabique de la caja. Hay que poner mucho cuidado
para que la extremidad interior de la pala quede perfecta-
mente centrada y no toque ni roce en parte alguna. Esta re-
vision de seguridad significara el final de las delicadas
operaciones mecanicas que no requieren mucha sapiencia
pero si algo de cuidado.

Por Ultimo sdélo quedara unir los extremos de los conducto-
res procedentes de los sensores a las respectivas entradas,
sin olvidarse de los condensadores C1 y C2 que con rabillo
lo mas corto posible se uniran directamente a los sensores
por un lado y a masa por el otro.

El circuito se alimenta con 5 Vcc para cuya obtencion utili-
cé, en mi caso, un circuito integrado estabilizador, exac-
tamente el 78L.S05 que convirtié los 12 V de salida de la fuen-
te en los 5 V requeridos. Puede verse el esquema en la figura
3. Como sea que el consumo es muy reducido, tambiéen se
podrian haber utilizado pilas para el sensor, pero la cosa
cambia si también se pretende alimentar el manipulador
electronico propiamente dicho. Las pilas se agotan de-
masiado deprisa y te dejan abandonado en medio de cual-
quier QSO.

Garantizo que el montaje, bien hecho y cuidado, funciona
a la primera. Si alguien sufriera un descuido y la cosa no
marchara, tenga presente que se trata de un circuito com-
probado que funciona a la perfeccion... jAsi que a repasar el
montaje! En la EASGCT este sensor funciona todos los dias
en CW. Sodlo presenta un pegquefo inconveniente en invier-
no... {Si el QSO o su intento tiene lugar de madrugada, a la
caza del codiciado DX, y se te hiela la mano, no te puedes
poner un guante, como yo acostumbraba a hacer con el ma-
nipulador vertical...! jEntonces si que funciona el sensor!
iNo es apto para «gato con guantes»!

Las ilustraciones que se acompanan muestran el aspecto
interior y exterior del manipulador sensitivo totalmente mon-
tado vy listo para entrar en funciones. Suerte. T
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