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DESCRIPCION
Dispositivo de medicién y sistema de produccion de placas de electrodo
Campo técnico

La presente solicitud se refiere al campo de las baterias y, en particular, a un dispositivo de medicién como se
especifica en las reivindicaciones 1-12 y a un sistema de produccién de placas de electrodo como se especifica en la
reivindicacion 13.

Técnica anterior

Las baterias se usan ampliamente en el campo de las nuevas energias, tales como vehiculos eléctricos y vehiculos
de nuevas energias. Los vehiculos de nuevas energias y los vehiculos eléctricos se han convertido en una nueva
tendencia en el desarrollo de la industria automotriz. Una celda de bateria incluye un conjunto de electrodo, y el
conjunto de electrodo es un componente, donde se produce una reaccion electroquimica, en la celda de bateria. El
conjunto de electrodos se forma principalmente enrollando 0 apilando una placa de electrodo positivo y una placa de
electrodo negativo. Sin embargo, el rendimiento en la produccién de las placas de electrodo en la actualidad es bajo.
El documento CN 212287917 U se refiere a una maquina todo en uno de troquelado y corte de piezas de un polo de
bateria. El documento CN212113887 U se refiere a un sistema de laminacién, ranurado y procesamiento de piezas de
polo. El documento CN 102539633A se refiere a un equipo de deteccidon de una pieza de polo.

Sumario

Las realizaciones de la presente solicitud estan destinadas a proporcionar un dispositivo de medicion como se
especifica en las reivindicaciones 1-12 y un sistema de produccion de placas de electrodo como se especifica en la
reivindicacion 13, que tiene como objetivo resolver el problema del bajo rendimiento en la produccién de placas de
electrodo de la técnica anterior.

En un primer aspecto, las realizaciones de la presente solicitud dan a conocer un dispositivo de medicién. El dispositivo
de medicién incluye un mecanismo de desenrollado, un mecanismo de ajuste, un mecanismo de medicién y un
mecanismo de enrollado. El mecanismo de desenrollado esta configurado para desenrollar una cinta de material; el
mecanismo de ajuste esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de desenrollado y comprende un primer rodillo
impulsor y un segundo rodillo impulsor; la cinta de material se enrolla alrededor del primer rodillo impulsor y el segundo
rodillo impulsor; y el mecanismo de ajuste esta configurado para ajustar una fuerza tensora de la cinta de material
ajustando las velocidades de transporte de cinta de material del primer rodillo impulsor y el segundo rodillo impulsor y
manteniendo la cinta de material bajo una fuerza tensora preestablecida de modo que la cinta de material forme un
area tensada; el mecanismo de medicién esta configurado para medir el tamafio de la cinta de material en el area
tensada; y el mecanismo de enrollado esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de ajuste y configurado para enrollar
la cinta de material. En otro aspecto, las realizaciones de la presente solicitud dan a conocer un dispositivo de
medicion. El dispositivo de medicion incluye un mecanismo de desenrollado, un mecanismo de ajuste, un mecanismo
de medicién y un mecanismo de enrollado. El mecanismo de desenrollado esta configurado para desenrollar una cinta
de material, el mecanismo de desenrollado comprende un rodillo de alimentacion, alrededor del cual se enrolla la cinta
de material y un mecanismo impulsor, conectado al rodillo de alimentacién y configurado para impulsar el rodillo de
alimentacion para que gire para desenrollar la cinta de material. El mecanismo de ajuste esta dispuesto aguas abajo
del mecanismo de desenrollado y comprende un primer rodillo impulsor, estando enrollada la cinta de material sobre
el primer rodillo impulsor, y el mecanismo de ajuste estd configurado para ajustar una fuerza tensora de la cinta de
material ajustando las velocidades de transporte de la cinta de material del rodillo de alimentacién y del primer rodillo
impulsor y manteniendo la cinta de material bajo una fuerza tensora preestablecida de modo que la cinta de material
forme un area tensada entre el rodillo de alimentacién y el primer rodillo impulsor. El mecanismo de medicion esta
configurado para medir el tamafio de la cinta de material en el area tensada. El mecanismo de enrollado se dispone
aguas abajo del mecanismo de ajuste y se configura para enrollar la cinta de material.

En la solucién técnica anterior, el mecanismo de desenrollado y el mecanismo de enrollado del dispositivo de medicion
cooperan para lograr el transporte de la cinta de material. El mecanismo de ajuste del dispositivo de medicién puede
ajustar la fuerza tensora de la cinta de material y mantener la cinta de material bajo una fuerza tensora preestablecida,
de modo que la cinta de material mantenga una cantidad especifica y constante de deformacion para permitir que el
dispositivo de medicién mida el tamarfio de la cinta de material con mayor precision. Los resultados de medicion del
dispositivo de medicién pueden proporcionar una realimentacién precisa sobre el tamafio de la cinta de material, lo
que conduce a controlar la calidad de produccién de la cinta de material en consecuencia, mejorando asi el rendimiento
de la cinta de material.

En la solucién técnica anterior, tanto el primer rodillo impulsor como el segundo rodillo impulsor pueden impulsar el
movimiento de la cinta de material, y la fuerza tensora de la cinta de material se puede ajustar ajustando las
velocidades de transporte de la cinta de material del primer rodillo impulsor y el segundo rodillo impulsor. Por ejemplo,
el primer rodillo impulsor y el segundo rodillo impulsor tienen el mismo diametro de rodillo, el primer rodillo impulsor
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puede transportar hacia atras la cinta de material desenrollada por el mecanismo de desenrollado, y el segundo rodillo
impulsor puede transportar la cinta de material transportada por el primer rodillo impulsor mas hacia el mecanismo de
enrollado. Si una velocidad de rotacién del segundo rodillo impulsor es mayor que una velocidad de rotacién del primer
rodillo impulsor, el segundo rodillo impulsor puede transportar la cinta de material al mecanismo de enrollado més
rapido, haciendo que la cantidad de cinta de material que se alimenta al segundo rodillo impulsor por el primer rodillo
impulsor sea menor que la cantidad que puede transportar el segundo rodillo impulsor, y la parte de la cinta de material
ubicada entre el primer rodillo impulsor y el segundo rodillo impulsor se tensa para formar el area tensada. A medida
que aumenta la diferencia de velocidad de rotacion entre el segundo rodillo impulsor y el primer rodillo impulsor, la
cinta de material se vuelve mas apretada y se somete a una fuerza tensora mas alta. Por consiguiente, el primer rodillo
impulsor y el segundo rodillo impulsor pueden ajustar la fuerza tensora aplicada a la cinta de material y mantener la
cinta de material bajo una fuerza tensora preestablecida, de este modo el dispositivo de medicién mide el tamarfio de
la cinta de material con mayor precisién.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye,
ademas, una unidad de deteccion configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada, y el primer rodillo
impulsor y el segundo rodillo impulsor responden a los resultados de deteccion de la unidad de deteccion.

En la solucién técnica anterior, la unidad de deteccion se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada,
el primer rodillo impulsor y el segundo rodillo impulsor pueden ajustar aliin més la fuerza tensora del area tensada de
acuerdo con los resultados de deteccion de la unidad de deteccién, manteniendo la fuerza tensora del area tensada
por debajo de la fuerza tensora preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccién, el primer rodillo impulsor y el
segundo rodillo impulsor logran el ajuste de retroalimentacién, lo que ayuda a mejorar la precisiéon del mecanismo de
medicion a la hora de detectar la cinta de material.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye un
primer rodillo tensor, enrollandose la cinta de material secuencialmente alrededor del primer rodillo impulsor, el primer
rodillo tensor y el segundo rodillo impulsor; y la unidad de deteccidon incluye un sensor de presién y una unidad de
calculo, estando configurado el sensor de presion para medir una presioén aplicada al primer rodillo tensor por la cinta
de material y estando conectado en comunicacién a la unidad de célculo, y estando configurada la unidad de calculo
para calcular la fuerza tensora de la cinta de material de acuerdo con los resultados de deteccion del sensor de presion.

En la solucién técnica anterior, el sensor de presion se proporciona para medir la presién aplicada al primer rodillo
tensor por la cinta de material. La presién aplicada por la cinta de material en el primer rodillo tensor se puede
considerar como una fuerza resultante de dos fuerzas componentes (fuerzas tensoras) de la cinta de material a ambos
lados del rodillo tensor. En consecuencia, la unidad de calculo puede calcular las fuerzas componentes (fuerzas
tensoras) en funcién de la presién aplicada al primer rodillo tensor por la cinta de material y un angulo entre cada una
de las dos fuerzas componentes y la presiéon. A medida que la unidad de deteccién se utiliza para medir la fuerza
tensora, los resultados de la medicién son precisos y el coste es bajo.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye un
segundo rodillo tensor, enrollandose la cinta de material secuencialmente alrededor del primer rodillo impulsor, el
segundo rodillo tensor y el segundo rodillo impulsor; y el mecanismo de medicién y el segundo rodillo tensor estan
dispuestos opuestos entre si sobre dos lados en la direcciéon del espesor de la cinta de material, de modo que el
mecanismo de medicién mida el tamafio de la parte de la cinta de material enrollada en el segundo rodillo tensor.

En la solucién técnica anterior, el segundo rodillo tensor puede soportar la cinta de material, el mecanismo de medicién
mide la parte enrollada en el segundo rodillo tensor, de modo que la cinta de material sea menos propensa a la
agitacion, lo que hace que los resultados de la medicidn sean mas precisos, lo que conduce a controlar la calidad de
produccién de la cinta de material en consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material.

Como una solucion técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el mecanismo de ajuste incluye,
ademas, un primer rodillo de arrastre, estando dispuestos el primer rodillo de arrastre y el primer rodillo impulsor en
dos lados en la direccién del espesor de la cinta de material, y cooperando el primer rodillo de arrastre y el primer
rodillo impulsor para transportar la cinta de material; y/o el mecanismo de ajuste incluye, ademas, un segundo rodillo
de arrastre, estando el segundo rodillo de arrastre y el segundo rodillo impulsor dispuestos sobre dos lados en la
direccién del espesor de la cinta de material, y cooperando el segundo rodillo de arrastre y el segundo rodillo impulsor
para transportar la cinta de material.

En la solucién técnica anterior, el primer rodillo de arrastre se proporciona para cooperar con el primer rodillo impulsor
para transportar la cinta de material, y la cinta de material se sujeta entre el primer rodillo de arrastre y el primer rodillo
impulsor, de modo que se pueda evitar el deslizamiento de la cinta de material. El segundo rodillo de arrastre se
proporciona para cooperar con el segundo rodillo impulsor para transportar la cinta de material, y la cinta de material
se sujeta entre el segundo rodillo de arrastre y el segundo rodillo impulsor, de modo que se pueda evitar el
deslizamiento de la cinta de material.
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Como solucion técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el segundo rodillo impulsor esta
conectado en comunicacion con el mecanismo de medicion, y el mecanismo de medicién mide el tamafio del area
tensada en respuesta al segundo rodillo impulsor.

En la solucién técnica anterior, cuando el segundo rodillo impulsor comienza a moverse, el mecanismo de medicion
también comienza a medir el tamafio del area tensada en respuesta al movimiento del segundo rodillo impulsor, de
modo que no hay necesidad de iniciar el mecanismo de medicion por separado y aumenta el grado de automatizacién
del dispositivo de medicion.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye,
ademas, una unidad de deteccién configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada, y el mecanismo de
ajuste responde a los resultados de deteccién de la unidad de deteccién.

En la solucién técnica anterior, la unidad de deteccién se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada,
el mecanismo de ajuste puede ajustar alin mas la fuerza tensora del area tensada de acuerdo con los resultados de
deteccién de la unidad de deteccion, manteniendo la fuerza tensora del area tensada por debajo de la fuerza tensora
preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccion y el mecanismo de ajuste logran el ajuste de retroalimentacion,
lo que ayuda a mejorar la precisién del mecanismo de medicion a la hora de detectar |a cinta de material.

En la solucién técnica anterior, el mecanismo impulsor se proporciona para impulsar el rodillo de alimentacién para
que gire para lograr el desenrollado activo de la cinta de material.

En la solucion técnica anterior, el mecanismo impulsor puede impulsar el rodillo de alimentacién para que desenrolle,
el primer rodillo impulsor puede impulsar la cinta de material para que se mueva y la fuerza tensora de la cinta de
material se puede ajustar ajustando una velocidad de desenrollado del rodillo de alimentacién y una velocidad de
transporte de la cinta de material del primer rodillo impulsor. Por ejemplo, el rodillo de alimentacion y el primer rodillo
impulsor tienen el mismo diametro de rodillo, el rodillo de alimentacion puede desenrollar la cinta de material y el primer
rodillo impulsor puede transportar la cinta de material desenrollada adicionalmente hacia el mecanismo de enrollado.
Si una velocidad de rotacién del primer rodillo impulsor es mayor que una velocidad de rotacién del rodillo de
alimentacién, el primer rodillo impulsor puede transportar la cinta de material mas rapido al mecanismo de enrollado,
haciendo que la cantidad de cinta de material desenrollada por el rodillo de alimentacién sea menor que la cantidad
que puede transportarse por el primer rodillo impulsor, y la parte de la cinta de material ubicada entre el rodillo de
alimentacién y el primer rodillo impulsor se tensa para formar el area tensada. A medida que aumenta una diferencia
de velocidad de rotacion entre el primer rodillo impulsor y el rodillo de alimentacién, la cinta de material se vuelve mas
apretada y se somete a una mayor fuerza tensora. Por consiguiente, el primer rodillo impulsor puede ajustar la fuerza
tensora de la cinta de material y mantener la cinta de material bajo una fuerza tensora preestablecida, de este modo
el dispositivo de medicién mide el tamafio de la cinta de material con mayor precision.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye,
ademas, una unidad de deteccion configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada, y el primer rodillo
impulsor y el mecanismo impulsor responden a los resultados de deteccion de la unidad de deteccién.

En la solucién técnica anterior, la unidad de deteccion se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada,
el primer rodillo impulsor y el mecanismo impulsor pueden ajustar ain mas la fuerza tensora del area tensada de
acuerdo con los resultados de deteccion de la unidad de deteccién, manteniendo la fuerza tensora del area tensada
por debajo de la fuerza tensora preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccién, el primer rodillo impulsor y el
mecanismo impulsor logran el ajuste de retroalimentacién, lo que ayuda a mejorar la precisién del mecanismo de
medicion a la hora de detectar la cinta de material.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye un
primer rodillo tensor, enrollandose la cinta de material secuencialmente alrededor del primer rodillo tensor y el primer
rodillo impulsor; y la unidad de deteccion incluye un sensor de presion y una unidad de calculo, estando configurado
el sensor de presién para medir una presién aplicada al primer rodillo tensor por la cinta de material y estando
conectado en comunicacién a la unidad de calculo, y estando configurada la unidad de calculo para calcular la fuerza
tensora de la cinta de material de acuerdo con los resultados de deteccién del sensor de presion.

En la solucién técnica anterior, el sensor de presion se proporciona para medir la presién aplicada al primer rodillo
tensor por la cinta de material. La presién aplicada por la cinta de material en el primer rodillo tensor se puede
considerar como una fuerza resultante de dos fuerzas componentes (fuerzas tensoras) de la cinta de material a ambos
lados del rodillo tensor. En consecuencia, la unidad de calculo puede calcular las fuerzas componentes (fuerzas
tensoras) en funcién de la presién aplicada al primer rodillo tensor por la cinta de material y un angulo entre cada una
de las dos fuerzas componentes y la presiéon. A medida que la unidad de deteccién se utiliza para medir la fuerza
tensora, los resultados de la medicién son precisos y el coste es bajo.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el dispositivo de medicién incluye un
segundo rodillo tensor, enrollandose la cinta de material secuencialmente alrededor del segundo rodillo tensor y el
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primer rodillo impulsor; y el mecanismo de medicion y el segundo rodillo tensor estan dispuestos opuestos entre si
sobre dos lados en la direccién del espesor de la cinta de material, de modo que el mecanismo de mediciéon mida el
tamafio de la parte de la cinta de material enrollada en el segundo rodillo tensor.

En la solucién técnica anterior, el segundo rodillo tensor puede soportar la cinta de material, el mecanismo de medicién
mide la parte enrollada en el segundo rodillo tensor, de modo que la cinta de material sea menos propensa a la
agitacion, lo que hace que los resultados de la medicidn sean mas precisos, lo que conduce a controlar la calidad de
produccién de la cinta de material en consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material.

Como solucién técnica alternativa de las realizaciones de la presente solicitud, el mecanismo de medicion es una
camara industrial.

En la solucién técnica anterior, la camara industrial se elige como el mecanismo de medicién, que es preciso y fiable,
y no necesita tocar la cinta del material al realizar la medicién, de modo que no dafiara la cinta del material.

En un segundo aspecto, las realizaciones de la presente solicitud proporcionan, ademas, un sistema de produccién
de placas de electrodo. El sistema de produccion de placas de electrodo incluye un dispositivo de provisién y el
dispositivo de medicion descrito anteriormente. El dispositivo de provision estd configurado para proporcionar una
placa de electrodo; y el mecanismo de medicién esta configurado para medir el tamafio del area tensada.

Breve descripcion de los dibujos

Para describir mas claramente las soluciones técnicas en las realizaciones de la presente solicitud, a continuacion se
describiran brevemente los dibujos adjuntos necesarios en las realizaciones. Se debe sobreentender que los
siguientes dibujos adjuntos ilustran Unicamente algunas realizaciones de la presente solicitud y, por tanto, no se deben
considerar que limitan el alcance. Para los expertos en la materia, otros dibujos adjuntos pertinentes también pueden
obtenerse a partir de estos dibujos adjuntos sin ningin esfuerzo creativo.

La figura 1 es un diagrama de bloques de un dispositivo de medicién de acuerdo con algunas realizaciones de la
presente solicitud;

la figura 2 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién de acuerdo con algunas realizaciones de la
presente solicitud;

La figura 3 es un diagrama de bloques de un dispositivo de medicién (incluyendo una unidad de deteccién) de acuerdo
con algunas realizaciones de la presente solicitud;

la figura 4 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién (incluyendo una unidad de deteccién) de acuerdo
con algunas realizaciones de la presente solicitud;

la figura 5 es un diagrama de bloques de una unidad de deteccién de acuerdo con algunas realizaciones de la presente
solicitud,;

la figura 6 es un diagrama de analisis de fuerzas de un primer rodillo tensor de acuerdo con algunas realizaciones de
la presente solicitud;

la figura 7 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién (incluyendo un segundo rodillo tensor) de
acuerdo con algunas realizaciones de |la presente solicitud;

la figura 8 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién (incluyendo un primer rodillo de arrastre y un
segundo rodillo de arrastre) de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud,

la figura 9 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién (desenrollado activo) de acuerdo con algunas
realizaciones de la presente solicitud;

la figura 10 es un diagrama de bloques de un mecanismo de desenrollado de acuerdo con algunas realizaciones de
la presente solicitud;

la figura 11 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién de acuerdo con algunas otras realizaciones de
la presente solicitud;

la figura 12 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién (incluyendo una unidad de deteccién) de
acuerdo con algunas otras realizaciones de la presente solicitud,;

la figura 13 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién (incluyendo un segundo rodillo tensor) de
acuerdo con algunas otras realizaciones de la presente solicitud; y
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la figura 14 es un diagrama de bloques de un sistema de produccién de placas de electrodo de acuerdo con algunas
realizaciones de la presente solicitud.

Lista de nimeros de referencia: 10 - dispositivo de medicién; 100 - mecanismo de desenrollado; 110 - rodillo de
alimentacion; 120 - mecanismo impulsor; 200 - mecanismo de ajuste; 210 - primer rodillo impulsor; 220 - segundo
rodillo impulsor; 230 - primer rodillo de arrastre; 240 - segundo rodillo de arrastre; 300 - mecanismo de medicidon; 400
- mecanismo de enrollado; 500 - unidad de deteccion; 510 - sensor de presion; 520 - unidad de célculo; 600 - primer
rodillo tensor; 700 - segundo rodillo tensor; 800 - cinta de material; 810 - area tensada; 20 - sistema de produccién de
placas de electrodo; y 21 - dispositivo de provisién;

Descripcion detallada de realizaciones

Con el fin de hacer mas evidentes los objetivos, las soluciones técnicas y las ventajas de las realizaciones de la
presente solicitud, las soluciones técnicas en las realizaciones de la presente solicitud se describiran de una manera
clara haciendo referencia a los dibujos en las realizaciones de la presente solicitud. Obviamente, las realizaciones
descritas son algunas, aunque no todas, de las realizaciones de la presente solicitud. Todas las demas realizaciones
obtenidas por los expertos en la materia basadas en las realizaciones de la presente solicitud sin esfuerzo inventivo
alguno quedaran dentro del alcance de proteccion de la presente solicitud.

A menos que se definan de otro modo, todos los términos técnicos y cientificos usados en la presente solicitud tienen
los mismos significados que los entendidos cominmente por los expertos en la materia a la que pertenece la presente
solicitud. Los términos usados en la descripcién de la presente solicitud tienen simplemente el fin de describir
realizaciones especificas, pero no pretenden limitar la presente solicitud. Las expresiones "que comprende" y "que
tiene" y cualquier variacion de las mismas en la descripcion y las reivindicaciones de la presente solicitud, asi como la
breve descripcion de los dibujos adjuntos descritos anteriormente, tienen por objeto cubrir la inclusién no exclusiva.
Los términos "primero", "segundo” y similares en la descripcion y las reivindicaciones de la presente solicitud, asi como
en los dibujos adjuntos anteriores, se utilizan para distinguir diferentes objetos, mas que para describir un orden
especifico o una relacién primario-secundario.

En la presente solicitud, el término "realizacién" mencionado significa que los rasgos, estructuras o caracteristicas
especificos descritos junto con las realizaciones pueden abarcarse en al menos una realizacién de la presente
solicitud. La expresién en diversas ubicaciones en la descripcion no se refiere necesariamente a la misma realizacion,
0 a una realizacién independiente o alternativa exclusiva de otra realizacién.

En la descripcion de la presente solicitud, debe sefialarse que los términos "montar”, "conectado”, "conectar" o "unir”
deben interpretarse en un sentido amplio a menos que se definan y limiten explicitamente de otro modo. Por ejemplo,
puede haber una conexién fija, una conexién desmontable o una conexién integral; o puede ser una conexién directa
0 una conexion indirecta implementada a través de un medio intermedio; o una comunicacién interna entre dos
elementos. Para los expertos en la materia, el significado especifico de los términos mencionados anteriormente en la
presente solicitud puede entenderse de acuerdo con circunstancias especificas.

El término "y/0" en la presente solicitud es simplemente una descripcion de la relacion asociada de objetos asociados,
lo que representa que pueden existir tres relaciones, por ejemplo, A y/o B, puede expresarse como: las tres instancias
de A solo, Ay B simultaneamente y B solo. Ademas, el caracter "/ en la presente solicitud indica en general que los
objetos asociados antes y después del caracter estan en una relaciéon "o".

En las realizaciones de la presente solicitud, los mismos nimeros de referencia indican los mismos componentes v,
en aras de la brevedad, se omite la descripcién detallada de los mismos componentes en diferentes realizaciones.
Debe entenderse que dimensiones tales como espesor, longitud y anchura de diversos componentes en las
realizaciones de la presente solicitud mostradas en los dibujos adjuntos, asi como las dimensiones de espesor, longitud
y anchura total de un aparato integrado son meramente ilustrativas y no deben conformar ninguna limitacién a la
presente solicitud.

Por "pluralidad de" a que se refiere la presente solicitud se entenderan dos o mas (incluidos dos).

En la presente solicitud, una celda de bateria puede incluir una celda de bateria secundaria de iones de litio, una celda
de bateria primaria de iones de litio, una celda de bateria de litio-azufre, una celda de bateria de iones de sodio/litio,
una celda de bateria de iones de sodio o una celda de bateria de iones de magnesio y similares, lo cual no se limita
en las realizaciones de la presente solicitud. La celda de bateria puede ser cilindrica, plana, cuboide o tener otra forma,
que tampoco esta limitada en las realizaciones de la presente solicitud. Las celdas de bateria se dividen generalmente
en tres tipos de acuerdo con la forma de empaquetamiento: celdas de bateria cilindricas, celdas de bateria prismaticas
y celdas de bateria tipo bolsa, lo que no esta limitado en las realizaciones de la presente solicitud.

La bateria mencionada en las realizaciones de la presente solicitud hace referencia a un solo médulo fisico que incluye
una o mas celdas de bateria para proporcionar una alta tensién y capacidad. Por ejemplo, la bateria mencionada en
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la presente solicitud puede incluir un médulo de bateria, un paquete de baterias, etc. La bateria incluye por lo general
una carcasa para encerrar una o mas celdas de bateria. La carcasa puede evitar que liquidos u otros objetos extrafios
afecten la carga o descarga de la celda de bateria.

Una celda de bateria incluye un conjunto de electrodos y una solucién electrolitica. El conjunto de electrodos esta
compuesto por una placa de electrodo positivo, una placa de electrodo negativo y un separador. El funcionamiento de
la celda de bateria depende principalmente del movimiento de iones metalicos entre la placa de electrodo positivo y la
placa de electrodo negativo. La placa de electrodo positivo incluye un colector de corriente de electrodo positivo y una
capa de material activo de electrodo positivo. La superficie del colector de corriente del electrodo positivo esta
recubierta con la capa de material activo de electrodo positivo, el colector de corriente de electrodo positivo no
recubierto con la capa de material activo de electrodo positivo sobresale del colector de corriente de electrodo positivo
recubierto con la capa de material activo de electrodo positivo, y el colector de corriente de electrodo positivo no
recubierto con la capa de material activo de electrodo positivo se utiliza como una lenglieta del electrodo positivo.
Tomando como ejemplo una bateria de iones de litio, el material del colector de corriente de electrodo positivo puede
ser aluminio, y el material activo de electrodo positivo puede ser 6xidos de cobalto v litio, fosfato de hierro vy litio, litio
ternario o manganato de litio, etc. La placa de electrodo negativo incluye un colector de corriente de electrodo negativo
y una capa de material activo negativo. Una superficie del colector de corriente de electrodo negativo esta recubierta
con la capa de material activo de electrodo negativo, el colector de corriente de electrodo negativo que no esta
recubierto con la capa de material activo de electrodo negativo sobresale del colector de corriente de electrodo
negativo recubierto con la capa de material activo de electrodo negativo, y el colector de corriente de electrodo negativo
que no esté recubierto con la capa de material activo de electrodo negativo se utiliza como lenglieta de electrodo
negativo. El colector de corriente negativo puede ser de cobre y el material activo de electrodo negativo puede ser
carbono o silicio, etc. Para garantizar que no se produzca fusién cuando pasa una corriente grande, hay dispuestas
una pluralidad de lenglietas positivas que estan apiladas entre si, y hay una pluralidad de lengiietas negativas que
estan apiladas entre si. El separador puede estar hecho de PP (polipropileno), PE (polietileno), etc. Ademas, el
conjunto de electrodos puede ser de una estructura enrollada o una estructura laminada, lo que no estara limitado en
las realizaciones de la presente solicitud.

En la actualidad, desde la perspectiva del desarrollo de la situaciéon del mercado, las baterias se utilizan cada vez méas
ampliamente. Las baterias no solo se utilizan en sistemas de almacenamiento de energia, tales como centrales
hidroeléctricas, centrales térmicas, centrales edlicas y centrales solares, sino que también se emplean ampliamente
en medios de transporte eléctricos, tales como bicicletas eléctricas, motocicletas eléctricas y vehiculos eléctricos, y en
muchos campos, tales como el equipamiento militar y el aeroespacial. Con la expansién continua del campo de
aplicacion de las baterias, la demanda del mercado de las baterias también se esta expandiendo.

Una celda de bateria incluye un conjunto de electrodos, y el conjunto de electrodos es un componente, donde se
produce una reaccién electroquimica, en la celda de bateria. El conjunto de electrodos se forma principalmente
enrollando o apilando una placa de electrodo positivo y una placa de electrodo negativo. Sin embargo, el rendimiento
en la produccion de las placas de electrodo en la actualidad es bajo.

Los inventores investigaron y descubrieron, ademas, que en el proceso de produccién de placas de electrodo, es
necesario medir periédicamente las dimensiones de contorno de las placas de electrodo y regular el equipo de
produccién de acuerdo con la medicion de los resultados con el fin de controlar la calidad de las placas de electrodo.
En la actualidad aun se sigue utilizando un procedimiento de medicién manual, y el funcionamiento especifico es el
siguiente: colocar una placa de electrodo sobre una plataforma de medicién de acero inoxidable, enderezar la placa
de electrodo, fijar ambos extremos de la placa de electrodo con una cinta adhesiva y luego usar una escala de medicién
de acero con una precisién de 1 mm para medir la longitud total de la placa de electrodo, y una escala de medicién de
plastico con una precision de 0.5 mm para medir una anchura de la placa de electrodo, una anchura de un area de
pelicula, una altura de una lengleta, una anchura de la lengiieta, una distancia entre las lenglietas y otras dimensiones
del contorno. Sin embargo, la fuerza tensora de la placa de electrodo no puede cuantificarse cuando la placa de
electrodo se tensa manualmente, los valores medidos de la longitud total de la placa de electrodo en diferentes
condiciones de tension son diferentes y este valor de desviacion puede afectar al resultado de la medicion final, lo que
conduce a un fallo en la medicién precisa del tamafio de la placa de electrodo. La calidad de producciéon de las placas
de electrodo se controla de acuerdo con el resultado de la medicién de este procedimiento, lo que da como resultado
un bajo rendimiento de las placas de electrodo, lo que puede conducir seriamente a rechazos en lotes.

En vista de esto, las realizaciones de la presente solicitud proporcionan un dispositivo de medicion, en el que se
proporciona el mecanismo de ajuste para ajustar una fuerza tensora de una cinta de material y mantener la cinta de
material bajo una fuerza tensora preestablecida, de modo que la cinta de material mantenga una cantidad especifica
y constante de deformacién y, por lo tanto, el dispositivo de medicién mida el tamafio de la cinta de material con mayor
precision. Los resultados de medicién del dispositivo de medicién pueden proporcionar una realimentacién precisa
sobre el tamafio de la cinta de material, 1o que conduce a controlar la calidad de produccién de la cinta de material en
consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material.

Las soluciones técnicas descritas en las realizaciones de la presente solicitud son aplicables a la medicién dimensional
de estructuras en forma de tira, tales como placas, correas y cintas de electrodo.
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Haciendo referencia a las figuras 1y 2, la figura 1 es un diagrama de bloques de un dispositivo de medicién 10 de
acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. La figura 2 es un diagrama esquematico de un sistema de
medicién 10 de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. En algunas realizaciones, las realizaciones
de la presente solicitud dan a conocer un dispositivo de medicién 10. El dispositivo de medicién 10 incluye un
mecanismo de desenrollado 100, un mecanismo de ajuste 200, un mecanismo de medicién 300 y un mecanismo de
enrollado 400. EI mecanismo de desenrollado 100 esta configurado para desenrollar una cinta de material 800. El
mecanismo de ajuste 200 esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de desenrollado 100. El mecanismo de ajuste
200 se configura para ajustar una fuerza tensora de la cinta de material 800 de modo que la cinta de material 800
forme un area tensada 810. El mecanismo de medicién 300 esta configurado para medir el tamafio del area tensada
810. El mecanismo de enrollado 400 esté dispuesto aguas abajo del mecanismo de ajuste 200. El mecanismo de
enrollado 400 esté configurado para enrollar la cinta de material 800.

El mecanismo de desenrollado 100 es un mecanismo para liberar la cinta de material enrollado 800. EI mecanismo de
desenrollado 100 puede lograr un desenrollado activo o un desenrollado pasivo. El desenrollado pasivo se puede
lograr con la ayuda del mecanismo de ajuste 200.

Correspondiente al mecanismo de desenrollado 100, el mecanismo de enrollado 400 es un mecanismo configurado
para enrollar la cinta de material 800. El mecanismo de enrollado 400 incluye un rodillo de enrollado y una unidad
impulsora, estando la unidad impulsora conectada al rodillo de enrollado y configurada para impulsar el rodillo de
enrollado para que gire para enrollar la cinta de material 800 sobre el rodillo de enrollado.

El mecanismo de ajuste 200 es un mecanismo configurado para ajustar la fuerza tensora de la cinta de material 800.
Cuando el mecanismo de medicion 300 mide, la fuerza tensora de la cinta de material 800 se ajusta a una fuerza
tensora preestablecida mediante el mecanismo de ajuste 200, de modo que la cinta de material 800 mantenga una
cantidad especifica y constante de deformacién, mejorando la precisioén del mecanismo de medicién 300.

El area tensada 810 es la parte de la cinta de material 800 donde el mecanismo de ajuste 200, ajusta la fuerza tensora
y la fuerza tensora del area tensada 810 esta por debajo de la fuerza tensora preestablecida. Como la fuerza tensora
de la parte de la cinta de material 800 que se ajusta mediante el mecanismo de ajuste 200 puede ser diferente de la
fuerza tensora de otras partes, el area tensada 810 se utiliza para hacer referencia especificamente a la parte de la
cinta de material donde el mecanismo de ajuste 200 ajusta la fuerza tensora.

El mecanismo de medicién 300 es un mecanismo que tiene una funcién de medicion. El mecanismo de medicion 300
es capaz de medir el tamafio del area tensada 810. Por ejemplo, si la cinta de material 800 se refiere a una placa de
electrodo, el mecanismo de medicién 300 puede medir la longitud total de la placa de electrodo, una anchura de la
placa de electrodo, una anchura de un area de pelicula, una altura de una lenglieta, una anchura de la lengiieta, una
distancia entre lenglietas y otras dimensiones de contorno.

"El mecanismo de ajuste 200 esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de desenrollado 100 y el mecanismo de
enrollado 400 esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de ajuste 200" significa que la cinta de material 800 se
desenrolla mediante el mecanismo de desenrollado 100, y se enrolla mediante el mecanismo de enrollado 400
después de pasar a través del mecanismo de ajuste 200. Se corresponde con las posiciones de disposicion del
mecanismo de ajuste 200 y el mecanismo de enrollado 400.

El mecanismo de desenrollado 100 y el mecanismo de enrollado 400 del dispositivo de medicién 10 cooperan para
lograr el transporte de la cinta de material 800. El mecanismo de ajuste 200 del dispositivo de medicién 10 puede
ajustar la fuerza tensora de la cinta de material 800 y mantener la cinta de material 800 bajo una fuerza tensora
preestablecida, de modo que la cinta de material 800 mantenga una cantidad especifica y constante de deformacion
y, por lo tanto, el mecanismo de medicién 300 mide el tamafio de la cinta de material 800 con mayor precision. Los
resultados de medicion del dispositivo de medicién 10 pueden proporcionar una realimentacion precisa sobre el
tamafio de la cinta de material 800, que conduce a controlar la calidad de produccion de la cinta de material 800 en
consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material 800.

Haciendo referencia a las figuras 1 y 2, en algunas realizaciones, el mecanismo de ajuste 200 incluye un primer rodillo
impulsor 210 y un segundo rodillo impulsor 220. La cinta de material 800 se enrolla alrededor del primer rodillo impulsor
210 y del segundo rodillo impulsor 220, y la parte de la cinta de material 800 ubicada entre el primer rodillo impulsor
210 y el segundo rodillo impulsor 220 forma el area tensada 810.

El primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 son rodillos impulsores capaces de rotar activamente,
y el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 pueden impulsar la cinta de material 800 para que se
mueva cuando rotan (las flechas en la figura identifican el sentido de rotacién de la estructura capaz de rotar
activamente). Haciendo referencia a la figura 2, el primer rodillo impulsor 210 esté ubicado aguas abajo del mecanismo
de desenrollado 100 y el segundo rodillo impulsor 220 esta ubicado aguas abajo del primer rodillo impulsor 210. La
cinta de material 800 desenrollada por el mecanismo de desenrollado 100 se enrolla secuencialmente alrededor del
primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220, y se enrolla mediante el mecanismo de enrollado 400.
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Tomando como ejemplo el primer rodillo impulsor 210, el primer rodillo impulsor 210 incluye un cuerpo de rodillo y un
elemento impulsor, el cuerpo de rodillo se conecta al elemento impulsor, el elemento impulsor esta configurado para
impulsar el cuerpo de rodillo para que gire y la cinta de material 800 se enrolla en el cuerpo de rodillo. Cuando el
elemento impulsor se mueve, el cuerpo de rodillo gira para impulsar el movimiento de la cinta de material 800. El
elemento impulsor puede ser un motor, un motor de combustion interna, etc. El segundo rodillo impulsor 220 tiene una
estructura igual a la del primer rodillo impulsor 210, gque no se repetira aqui.

Tanto el primer rodillo impulsor 210 como el segundo rodillo impulsor 220 pueden impulsar la cinta de material 800
para que se mueva, y la fuerza tensora de la cinta de material 800 se puede ajustar ajustando las velocidades de
transporte de la cinta de material 800 del primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220. Por ejemplo, el
primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 tienen el mismo diametro de rodillo, el primer rodillo
impulsor 210 puede transportar hacia atras la cinta de material 800 desenrollada por el mecanismo de desenrollado
100, y el segundo rodillo impulsor 220 puede transportar la cinta de material 800 transportada por el primer rodillo
impulsor 210 adicionalmente hacia el mecanismo de enrollado 400. Si una velocidad de rotacién del segundo rodillo
impulsor 220 es mayor que una velocidad de rotacion del primer rodillo impulsor 210, el segundo rodillo impulsor 220
puede transportar la cinta de material 800 al mecanismo de enrollado 400 més rapido, haciendo que la cantidad de
cinta de material 800 alimentada al segundo rodillo impulsor 220 por el primer rodillo impulsor 210 sea menor que la
cantidad que puede transportar el segundo rodillo impulsor 220, y la parte de la cinta de material 800 ubicada entre el
primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 se tensa para formar el area tensada 810. A medida que
aumenta una diferencia de velocidad de rotacién entre el segundo rodillo impulsor 220 y el primer rodillo impulsor 210,
la cinta de material 800 se vuelve mas apretada y la cinta de material 800 se somete a una fuerza tensora mayor. Por
consiguiente, el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 pueden ajustar la fuerza tensora aplicada
a la cinta de material 800 y mantener la cinta de material 800 bajo una fuerza tensora preestablecida, por lo que el
mecanismo de medicién 300 mide el tamafio de la cinta de material 800 con mayor precision.

Haciendo referencia a la figura 3, la figura 3 es un diagrama de bloques de un dispositivo de medicion 10 (incluyendo
una unidad de deteccién 500) de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. En algunas realizaciones,
el dispositivo de medicién 10 incluye, ademas, la unidad de deteccién 500. La unidad de deteccién 500 estd
configurada para detectar una fuerza tensora en el area tensada 810. El primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo
impulsor 220 responden a los resultados de deteccién de la unidad de deteccion 500.

La unidad de deteccién 500 es un componente para detectar la fuerza tensora del area tensada 810. La unidad de
deteccién 500 puede estar conectada en comunicacién al primer rodillo impulsor 210 y al segundo rodillo impulsor
220, incluyendo la unidad de deteccién 500 que esta conectada al primer rodillo impulsor 210 y al segundo rodillo
impulsor 220 por medio de una conexién por cable, tal como un cable y un cable de red, y también incluye que la
unidad de deteccién 500 esté conectada al primer rodillo impulsor 210 y al segundo rodillo impulsor 220 por medio de
una conexién inalambrica, tal como Bluetooth y una red inalambrica. La conexién de comunicaciones puede referirse
a que la unidad de deteccién 500 estéd conectada directamente al primer rodillo impulsor 210 y al segundo rodillo
impulsor 220 o que la unidad de deteccion 500 estd conectada indirectamente al primer rodillo impulsor 210 y al
segundo rodillo impulsor 220 a través de algiin componente intermedio. Por ejemplo, el componente intermedio puede
ser un controlador. La unidad de deteccién 500 esta conectada eléctricamente al controlador, el controlador esta
conectado eléctricamente al primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220, el controlador recibe los
resultados de deteccién de la unidad de deteccion 500 y controla el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo
impulsor 220 para ajustar la fuerza tensora del area tensada 810 seguUn los resultados de deteccién.

"El primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 responden a los resultados de deteccién de la unidad
de deteccion 500" significa que el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 ajustan la fuerza tensora
del area tensada 810 de acuerdo con los resultados de deteccion de la unidad de deteccién 500. El primer rodillo
impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 pueden controlarse mediante el controlador para regular la fuerza
tensora como se describe anteriormente, o pueden controlarse directamente por la unidad de deteccién 500 para
regular la fuerza tensora.

La unidad de deteccién 500 se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada 810, el primer rodillo
impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 pueden ajustar, ademas, la fuerza tensora del area tensada 810 de
acuerdo con los resultados de deteccion de la unidad de deteccién 500, manteniendo la fuerza tensora del area
tensada 810 por debajo de la fuerza tensora preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccién 500, el primer
rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 logran el ajuste de retroalimentacion, lo que ayuda a mejorar la
precision del mecanismo de mediciéon 300 a la hora de detectar la cinta de material 800.

Haciendo referencia a las figuras 4, 5 y 6, la figura 4 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién 10
(incluyendo una unidad de deteccién 500) de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. La figura 5
muestra un diagrama de blogues de una unidad de deteccién 500 de acuerdo con algunas realizaciones de la presente
solicitud. La figura 6 es un diagrama de analisis de fuerzas de un primer rodillo tensor 600 de acuerdo con algunas
realizaciones de la presente solicitud. En algunas realizaciones, el dispositivo de medicién 10 incluye un primer rodillo
tensor 600, enrollandose la cinta de material 800 secuencialmente alrededor del primer rodillo impulsor 210, el primer
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rodillo tensor 600 y el segundo rodillo impulsor 220. La unidad de deteccién 500 incluye un sensor de presion 510 y
una unidad de calculo 520. El sensor de presién 510 esta configurado para medir una presién aplicada al primer rodillo
tensor 600 por la cinta de material 800. El sensor de presion 510 esta conectado en comunicacién con la unidad de
calculo 520. La unidad de calculo 520 se configura para calcular la fuerza tensora de la cinta de material 800 de
acuerdo con los resultados de la deteccién del sensor de presién 510.

El primer rodillo tensor 600 es una estructura de rodillo para tensar la cinta de material 800. El primer rodillo tensor
600 esta ubicado entre el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 a lo largo de una direccién de
transporte de la cinta de material 800, de modo que la cinta de material 800 se pueda enrollar secuencialmente
alrededor del primer rodillo impulsor 210, del primer rodillo tensor 600 y del segundo rodillo impulsor 220.

El sensor de presién 510 es un dispositivo o aparato que puede detectar una sefial de presién y puede convertir la
sefial de presién en una sefial eléctrica utilizable de acuerdo con una ley determinada. El sensor de presién 510 puede
medir |la presién aplicada. Por ejemplo, como se muestra en la figura 6, el sensor de presién 510 esté dispuesto en un
asiento del primer rodillo tensor 600, y el asiento del primer rodillo tensor 600 puede soportar el primer rodillo tensor
600 para soportar la gravedad del primer rodillo tensor 600 (indicado como G mostrado en la figura 6). La cinta de
material 800 se enrolla en el primer rodillo tensor 600 y aplica una presién ascendente (indicada como F2 mostrada en
la figura 6) en el primer rodillo tensor 600 para anular parte de la fuerza gravitatoria. El sensor de presion 510 puede
detectar la fuerza sobre el asiento (que se supone que es N} y calcular la presion (F2=G-N) aplicada sobre el primer
rodillo tensor 600 por la cinta de material 800 en funcién de la gravedad del primer rodillo tensor 600. En funcién de la
presién aplicada sobre el primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800, se puede calcular la fuerza tensora del
area tensada 810 (la fuerza tensora del area tensada 810 se indica como Fi que se muestra en la figura 6, donde
Fi1=F2/2cos a). Para otro ejemplo, el sensor de presién 510 puede estar dispuesto sobre la superficie de rodillo del
primer rodillo tensor 600, de modo que el sensor de presion 510 pueda medir directamente la presion aplicada al
primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800.

La unidad de célculo 520 es un componente con procesamiento de informacién y operacién de programa. Por ejemplo,
la unidad informatica 520 puede ser una CPU (Central Processing Unit, unidad central de procesamiento), un PLC
(Programmable Logic Controller, controlador légico programable), una ECU (Electronic Control Unit, unidad de control
electronico), etc. La unidad de calculo 520 puede estar conectada en comunicacion al primer rodillo impulsor 210 y al
segundo rodillo impulsor 220. La unidad de calculo 520 también puede estar conectada en comunicacién al
controlador, que a continuacion esta conectado en comunicacién al primer rodillo impulsor 210 y al segundo rodillo
impulsor 220 a través del controlador.

El sensor de presiéon 510 se proporciona para medir la presion aplicada al primer rodillo tensor 600 por la cinta de
material 800. La presién aplicada sobre el primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800 se puede considerar
como una fuerza resultante de dos fuerzas componentes (fuerzas tensoras) de la cinta de material 800 a ambos lados
del rodillo tensor. En consecuencia, la unidad de célculo 520 puede calcular las fuerzas componentes (fuerzas
tensoras) en funcion de la presion aplicada al primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800 y un angulo entre
cada una de las dos fuerzas componentes y la presion. Como la unidad de deteccién 500 se usa para medir la fuerza
tensora, los resultados de medicién son precisos y €l coste es bajo.

Haciendo referencia a la figura 7, la figura 7 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién 10 (incluyendo
un segundo rodillo tensor 700) de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. En algunas realizaciones,
el dispositivo de medicién 10 incluye el segundo rodillo tensor 700, enrollandose la cinta de material 800
secuencialmente alrededor del primer rodillo impulsor 210, el segundo rodillo tensor 700 y el segundo rodillo impulsor
220. El mecanismo de medicién 300 y el segundo rodillo tensor 700 estan dispuestos opuestos entre si en dos lados
en la direccion del espesor de la cinta de material 800, de modo que el mecanismo de medicién 300 mida el tamafio
de la parte de la cinta de material 800 enrollada en el segundo rodillo tensor 700.

El segundo rodillo tensor 700 es una estructura de rodillo para tensar la cinta de material 800. A lo largo de una
direccién de transporte de la cinta de material 800, el segundo rodillo tensor 700 esta ubicado entre el primer rodillo
impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220, de modo que la cinta de material 800 se pueda enrollar
secuencialmente alrededor del primer rodillo impulsor 210, del segundo rodillo tensor 700 y del segundo rodillo
impulsor 220.

Tanto el primer rodillo tensor 600 como el segundo rodillo tensor 700 estan ubicados entre el primer rodillo impulsor
210 y el segundo rodillo impulsor 220 a lo largo del sentido de transporte de la cinta de material 800. El orden del
primer rodillo tensor 600 y el segundo rodillo tensor 700 no esta limitado. El primer rodillo tensor 600 puede estar
ubicado entre el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo tensor 700, o entre el segundo rodillo impulsor 220 y
el segundo rodillo tensor 700. Como se muestra en la figura 7, el primer rodillo tensor 600 esta ubicado aguas abajo
del primer rodillo impulsor 210 y aguas arriba del segundo rodillo tensor 700. La cinta de material 800 se enrolla
secuencialmente alrededor del primer rodillo impulsor 210, del primer rodillo tensor 600, del segundo rodillo tensor 700
y del segundo rodillo impulsor 220.
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El segundo rodillo tensor 700 puede soportar la cinta de material 800, el mecanismo de medicién 300 mide la parte
enrollada sobre el segundo rodillo tensor 700, de modo que la cinta de material 800 sea menos propensa a la agitacion,
haciendo que los resultados de medicién sean mas precisos, lo que conduce a controlar la calidad de produccién de
la cinta de material 800 en consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material 800.

Haciendo referencia a la figura 8, la figura 8 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicion 10 (que incluye
un primer rodillo de arrastre 230 y un segundo rodillo de arrastre 240) de acuerdo con algunas realizaciones de la
presente solicitud. En algunas realizaciones, el mecanismo de ajuste 200 incluye, ademas, el primer rodillo de arrastre
230, y el primer rodillo de arrastre 230 y el primer rodillo impulsor 210 estan dispuestos a ambos lados de la cinta de
material 800 a lo largo de una direccion del espesor de la cinta de material 800. El primer rodillo de arrastre 230 y el
primer rodillo impulsor 210 cooperan para transportar la cinta de material 800. De manera adicional o como alternativa,
el mecanismo de ajuste 200 incluye, ademas, el segundo rodillo de arrastre 240, estando dispuestos el segundo rodillo
de arrastre 240 y el segundo rodillo impulsor 220 a ambos lados de la cinta de material 800, en la direccién del espesor
de la cinta de material 800. El segundo rodillo de arrastre 240 y el segundo rodillo impulsor 220 cooperan para
transportar la cinta de material 800.

El primer rodillo de arrastre 230 es una estructura de rodillo que coopera con el primer rodillo impulsor 210 para sujetar
la cinta de material 800. El primer rodillo de arrastre 230 puede transportar la cinta de material 800 junto con el primer
rodillo impulsor 210.

El segundo rodillo de arrastre 240 es una estructura de rodillo que coopera con el segundo rodillo impulsor 220 para
sujetar la cinta de material 800. El segundo rodillo de arrastre 240 puede transportar la cinta de material 800 junto con
el segundo rodillo impulsor 220.

El primer rodillo de arrastre 230 se proporciona para cooperar con el primer rodillo impulsor 210 para transportar la
cinta de material 800, y la cinta de material 800 se sujeta entre el primer rodillo de arrastre 230 y el primer rodillo
impulsor 210, de modo que se pueda evitar el deslizamiento de la cinta de material 800. El segundo rodillo de arrastre
240 se proporciona para cooperar con el segundo rodillo impulsor 220 para transportar la cinta de material 800, y la
cinta de material 800 se sujeta entre el segundo rodillo de arrastre 240 y el segundo rodillo impulsor 220, de modo que
se pueda evitar el deslizamiento de la cinta de material 800.

En algunas realizaciones, el segundo rodillo impulsor 220 y el mecanismo de medicion 300 estan conectados en
comunicacion, y el mecanismo de medicién 300 mide las dimensiones del area tensada 810 en respuesta al segundo
rodillo impulsor 220.

"El mecanismo de mediciéon 300 mide el tamafio del area tensada 810 en respuesta al segundo rodillo impulsor 220"
significa que el mecanismo de medicién 300 comienza a medir el tamafio del area tensada 810 cuando se mueve el
segundo rodillo impulsor 220. Por ejemplo, el elemento impulsor del segundo rodillo impulsor 220 tiene un codificador
incorporado, estando el codificador conectado en comunicacién al mecanismo de medicion 300. Cuando el codificador
comienza a actuar, el mecanismo de medicién 300 también comienza a medir el tamafio del area tensada 810.

Cuando el segundo rodillo impulsor 220 comienza a moverse, el mecanismo de medicién 300 también comienza a
medir el tamario del &rea tensada 810 en respuesta al movimiento del segundo rodillo impulsor 220, de modo que no
hay necesidad de iniciar el mecanismo de medicién 300 por separado y aumenta el grado de automatizacién del
dispositivo de medicién 10.

En algunas realizaciones, el dispositivo de medicién 10 incluye, ademas, una unidad de deteccién 500. La unidad de
deteccién 500 esta configurada para detectar la fuerza tensora del area tensada 810, y el mecanismo de ajuste 200
responde a los resultados de deteccion de la unidad de deteccién 500.

"El mecanismo de ajuste 200 responde a los resultados de deteccion de la unidad de deteccion 500" significa que el
mecanismo de ajuste 200 ajusta la fuerza tensora del area tensada 810 de acuerdo con los resultados de la deteccion
de la unidad de deteccién 500. El mecanismo de ajuste 200 puede controlarse mediante el controlador para ajustar la
fuerza tensora en respuesta a los resultados de deteccién de la unidad de deteccién 500, o puede controlarse
directamente mediante la unidad de deteccién 500 para ajustar la fuerza tensora.

La unidad de deteccién 500 se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada 810, el mecanismo de
ajuste 200 puede ajustar, ademas, la fuerza tensora del area tensada 810 de acuerdo con los resultados de deteccién
de la unidad de deteccion 500, manteniendo la fuerza tensora del area tensada 810 por debajo de la fuerza tensora
preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccién 500 y el mecanismo de ajuste 200 logran el ajuste de
retroalimentacién, que ayuda a mejorar la precisiéon del mecanismo de medicién 300 a la hora de detectar la cinta de
material 800.

Haciendo referencia a las figuras 9 y 10, la figura 9 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién 10

(enrollado activo) de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. La figura 10 es un diagrama de
bloques de un mecanismo de desenrollado 100 segun algunas realizaciones de la presente solicitud. En algunas
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realizaciones, el mecanismo de desenrollado 100 incluye un rodillo de alimentacion 110 y un mecanismo impulsor 120,
enrollandose la cinta de material 800 alrededor del rodillo de alimentacién 110. EI mecanismo impulsor 120 esta
conectado al rodillo de alimentacién 110 y el mecanismo impulsor 120 esta configurado para accionar el rodillo de
alimentacién 110 para que gire para desenrollar la cinta de material 800.

El rodillo de alimentacién 110 es una estructura de rodillo alrededor de la cual se enrolla la cinta de material 800. El
mecanismo impulsor 120 es un mecanismo de potencia para impulsar el rodillo de alimentacion 110 para que rote. El
mecanismo impulsor 120 puede ser un motor eléctrico, un motor de combustién interna, etc. Por ejemplo, el
mecanismo impulsor 120 es un motor eléctrico, y un extremo de salida del motor eléctrico esta conectado al rodillo de
alimentacion 110 para impulsar el rodillo de alimentacién 110 para que gire. El mecanismo impulsor 120 también puede
incluir un elemento impulsor lineal y un mecanismo de transmisién, emitiendo el elemento impulsor lineal un
movimiento lineal y convirtiendo el mecanismo de transmisién el movimiento lineal en un movimiento rotatorio para
impulsar el rodillo de alimentacién 110 para que gire. El elemento impulsor lineal incluye, pero sin limitacién, un cilindro
de aire, un cilindro eléctrico y un cilindro hidraulico. El mecanismo de transmisién puede ser un mecanismo deslizante
de manivela, un mecanismo de leva, etc.

El mecanismo impulsor 120 se proporciona para impulsar el rodillo de alimentacién 110 para que gire para lograr un
desenrollado activo de la cinta de material 800.

Haciendo referencia a la figura 11, la figura 11 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién 10 de
acuerdo con algunas otras realizaciones de la presente solicitud. En algunas otras realizaciones, el mecanismo de
ajuste 200 incluye un primer rodillo impulsor 210, estando enrollada la cinta de material 800 sobre el primer rodillo
impulsor 210. La parte de la cinta de material 800 ubicada entre el primer rodillo impulsor 210 y el rodillo de
alimentacion 110 forma el area tensada 810.

El mecanismo impulsor 120 puede impulsar el rodillo de alimentacién 110 para desenrollar, el primer rodillo impulsor
210 puede impulsar la cinta de material 800 para que se mueva y la fuerza tensora de la cinta de material 800 se
puede ajustar ajustando una velocidad de desenrollado del rodillo de alimentacién 110 y una velocidad de transporte
de la cinta de material 800 del primer rodillo impulsor 210. Por ejemplo, el rodillo de alimentacién 110 y el primer rodillo
impulsor 210 tienen el mismo diametro de rodillo, el rodillo de alimentacién 110 puede desenrollar la cinta de material
800, y el primer rodillo impulsor 210 puede transportar la cinta de material 800 desenrollada adicionalmente hacia el
mecanismo de enrollado 400. Si una velocidad de rotacién del primer rodillo impulsor 210 es mayor que una velocidad
de rotacién del rodillo de alimentacién 110, el primer rodillo impulsor 210 puede transportar la cinta de material 800 al
mecanismo de enrollado 400 mas rapido, haciendo que la cantidad de cinta de material 800 desenrollada por el rodillo
de alimentacién 110 sea menor que la cantidad que puede transportarse por el primer rodillo impulsor 210, y la parte
de la cinta de material 800 ubicada entre el rodillo de alimentacién 110 y el primer rodillo impulsor 210 se tensa para
formar el area tensada 810. A medida que aumenta una diferencia de velocidad de rotacién entre el primer rodillo
impulsor 210 y el rodillo de alimentacién 110, la cinta de material 800 se vuelve mas apretada y la cinta de material
800 se somete a una fuerza tensora mayor. Por consiguiente, el primer rodillo impulsor 210 puede ajustar |a fuerza
tensora de la cinta de material 800 y mantener la cinta de material 800 bajo una fuerza tensora preestablecida, por lo
que el mecanismo de medicién 300 mide el tamario de la cinta de material 800 con mayor precision.

En algunas realizaciones, el dispositivo de mediciéon 10 incluye, ademas, la unidad de deteccion 500. La unidad de
deteccién 500 esta configurada para detectar una fuerza tensora en el area tensada 810. El primer rodillo impulsor
210 y el mecanismo impulsor 120 responden a los resultados de deteccién de la unidad de deteccion 500.

La unidad de deteccién 500 es un componente para detectar la fuerza tensora del area tensada 810. La unidad de
deteccién 500 puede conectarse en comunicacion al primer rodillo impulsor 210 y al mecanismo impulsor 120,
incluyendo la unidad de deteccién 500 estar conectada al primer rodillo impulsor 210 y al mecanismo impulsor 120 por
medio de una conexioén cableada, tal como un cable y un cable de red, e incluyendo también la unidad de deteccién
500 estar conectada al primer rodillo impulsor 210 y al mecanismo impulsor 120 por medio de una conexion inalambrica
tal como Bluetooth, y una red inaldambrica. La conexién de comunicaciones puede referirse a que la unidad de
deteccién 500 esta conectada directamente al primer rodillo impulsor 210 y al mecanismo impulsor 120, o puede ser
que la unidad de deteccién 500 esta conectada indirectamente al primer rodillo impulsor 210 y al mecanismo impulsor
120 a través de algin componente intermedio. Por ejemplo, el componente intermedio puede ser un controlador, la
unidad de deteccién 500 esta conectada eléctricamente al controlador, el controlador esta conectado eléctricamente
al primer rodillo impulsor 210 y al mecanismo impulsor 120, y el controlador recibe los resultados de deteccion de la
unidad de deteccién 500 y controla el primer rodillo impulsor 210 y el mecanismo impulsor 120 para ajustar la fuerza
tensora del area tensada 810 basandose en los resultados de deteccion.

La unidad de deteccién 500 se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada 810, el primer rodillo
impulsor 210 y el mecanismo impulsor 120 pueden ajustar adicionalmente la fuerza tensora del area tensada 810 de
acuerdo con los resultados de deteccion de la unidad de deteccién 500, manteniendo la fuerza tensora del area
tensada 810 por debajo de la fuerza tensora preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccién 500, el primer
rodillo impulsor 210 y el mecanismo impulsor 120 logran el ajuste de retroalimentacién, que ayuda a mejorar la
precision del mecanismo de mediciéon 300 a la hora de detectar la cinta de material 800.
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Haciendo referencia a la figura 12, la figura 12 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién 10
(incluyendo una unidad de deteccién 500) de acuerdo con algunas otras realizaciones de la presente solicitud. En
algunas otras realizaciones, la unidad de medicién 10 incluye un primer rodillo tensor 600, enrollandose la cinta de
material 800 secuencialmente alrededor del primer rodillo tensor 600 y el primer rodillo impulsor 210. La unidad de
deteccién 500 incluye un sensor de presién 510 y una unidad de calculo 520, estando configurado el sensor de presion
510 para medir una presion aplicada al primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800. El sensor de presién 510
esté conectado en comunicacién con la unidad de calculo 520. La unidad de calculo 520 se configura para calcular la
fuerza tensora de la cinta de material 800 de acuerdo con los resultados de deteccién del sensor de presion 510.

El primer rodillo tensor 600 es una estructura de rodillo para tensar la cinta de material 800. A lo largo de una direccion
de transporte de la cinta de material 800, el primer rodillo tensor 600 esté ubicado entre el rodillo de alimentacién 110
y el primer rodillo impulsor 210, de modo que la cinta de material 800 se pueda enrollar secuencialmente alrededor
del primer rodillo tensor 600 y el primer rodillo impulsor 210.

El sensor de presiéon 510 se proporciona para medir la presion aplicada al primer rodillo tensor 600 por la cinta de
material 800. La presioén aplicada sobre el primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800 se puede considerar
como una fuerza resultante de dos fuerzas componentes (fuerzas tensoras) de la cinta de material 800 a ambos lados
del rodillo tensor. En consecuencia, la unidad de calculo 520 puede calcular las fuerzas componentes (fuerzas
tensoras) en funcién de la presién aplicada al primer rodillo tensor 600 por la cinta de material 800 y un angulo entre
cada una de las dos fuerzas componentes y la presién. Como la unidad de deteccién 500 se usa para medir la fuerza
tensora, los resultados de medicién son precisos y el coste es bajo.

Haciendo referencia a la figura 13, la figura 13 es un diagrama esquematico de un dispositivo de medicién 10
(incluyendo un segundo rodillo tensor 700) de acuerdo con algunas otras realizaciones de la presente solicitud. En
algunas otras realizaciones, el dispositivo de medicién 10 incluye el segundo rodillo tensor 700, enrollandose la cinta
de material 800 secuencialmente alrededor del segundo rodillo tensor 700 y el primer rodillo impulsor 210. El
mecanismo de medicién 300 y el segundo rodillo tensor 700 estan dispuestos opuestos entre si en dos lados en la
direccién del espesor de la cinta de material 800, de modo que el mecanismo de medicién 300 mida el tamarfio de la
parte de la cinta de material 800 enrollada en el segundo rodillo tensor 700.

El segundo rodillo tensor 700 es una estructura de rodillo para tensar la cinta de material 800. A lo largo de una
direccién de transporte de la cinta de material 800, el segundo rodillo tensor 700 esta ubicado entre el rodillo de
alimentacion 110 y el primer rodillo impulsor 210, de modo que la cinta de material 800 se pueda enrollar
secuencialmente alrededor del segundo rodillo tensor 700 y el primer rodillo impulsor 210.

Tanto el primer rodillo tensor 600 como el segundo rodillo tensor 700 estan ubicados entre el rodillo de alimentacién
110 y el primer rodillo impulsor 210 a lo largo de la direccién de transporte de la cinta de material 800. El orden del
primer rodillo tensor 600 y el segundo rodillo tensor 700 no esta limitado. El primer rodillo tensor 600 puede estar
ubicado entre el rodillo de alimentacién 110 y el segundo rodillo tensor 700, o entre el primer rodillo impulsor 210 y el
segundo rodillo tensor 700. Como se muestra en la figura 13, el segundo rodillo tensor 700 esta ubicado aguas abajo
del primer rodillo tensor 600 y aguas arriba del primer rodillo impulsor 210. La cinta de material 800 se enrolla
secuencialmente alrededor del primer rodillo tensor 600, del segundo rodillo tensor 700 y del primer rodillo impulsor
210.

El segundo rodillo tensor 700 puede soportar la cinta de material 800, el mecanismo de medicién 300 detecta la parte
enrollada en el segundo rodillo tensor 700, de modo que la cinta de material 800 sea menos propensa a la agitacién,
haciendo que los resultados de medicidn sean mas precisos, lo que conduce a controlar la calidad de produccion de
la cinta de material 800 en consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material 800.

En algunas realizaciones, el mecanismo de medicién 300 es una camara industrial.

La camara industrial es capaz de adquirir imagenes del area tensada 810 y procesar las imagenes para obtener el
tamafio de la cinta de material 800.

La camara industrial se elige como el mecanismo de medicién 300, que es preciso y fiable, y no necesita tocar la cinta
de material 800 al realizar la medicion, de modo que no dafiara la cinta de material 800.

En algunas otras realizaciones, el mecanismo de medicién 300 también puede ser un escaner.

Refiriéndose a la figura 14, la figura 14 es un diagrama de bloques de un sistema de produccién de placas de electrodo
20 de acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud. Las realizaciones de la presente solicitud
proporcionan, ademas, un sistema de produccién de placas de electrodo 20. El sistema de produccién de placas de
electrodo 20 incluye un dispositivo de provisién 21 y el dispositivo de medicién 10 descrito anteriormente. El dispositivo
de provisién 21 esta configurado para proporcionar una placa de electrodo; y el dispositivo de medicién 10 esta
configurado para medir el tamafio del area tensada 810.
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De acuerdo con algunas realizaciones de la presente solicitud, se hace referencia a las figuras 1 a 8.

Las realizaciones de la presente solicitud proporcionan un dispositivo de medicién 10. El dispositivo de medicién 10
incluye un mecanismo de desenrollado 100, un mecanismo de ajuste 200, un mecanismo de medicién 300 y un
mecanismo de enrollado 400. El mecanismo de desenrollado 100 esta configurado para desenrollar una cinta de
material 800. El mecanismo de ajuste 200 esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de desenrollado 100. El
mecanismo de ajuste 200 incluye un primer rodillo impulsor 210 y un segundo rodillo impulsor 220, estando enrollada
la cinta de material 800 alrededor del primer rodillo impulsor 210 y del segundo rodillo impulsor 220. El primer rodillo
impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 estan configurados para cooperar para ajustar una fuerza tensora de
la cinta de material 800, de modo que la parte de la cinta de material 800 ubicada entre el primer rodillo impulsor 210
y el segundo rodillo impulsor 220 forme un area tensada 810. El mecanismo de medicion 300 esta configurado para
medir el tamafio del area tensada 810. El mecanismo de enrollado 400 esta dispuesto aguas abajo del mecanismo de
ajuste 200. El mecanismo de enrollado 400 esté configurado para enrollar la cinta de material 800.

El dispositivo de medicién 10 incluye, ademas, una unidad de detecciéon 500. La unidad de deteccién 500 esta
configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada 810, y el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo
impulsor 220 responden a los resultados de deteccién de la unidad de deteccion 500.

El mecanismo de desenrollado 100 y el mecanismo de enrollado 400 del dispositivo de medicién 10 cooperan para
lograr el transporte de la cinta de material 800. El mecanismo de ajuste 200 del dispositivo de medicién 10 puede
ajustar la fuerza tensora de la cinta de material 800 y mantener la cinta de material 800 bajo una fuerza tensora
preestablecida, de modo que la cinta de material 800 mantenga una cantidad especifica y constante de deformacion
y, por lo tanto, el mecanismo de medicién 300 mide el tamafio de la cinta de material 800 con mayor precision. Los
resultados de medicion del dispositivo de medicién 10 pueden proporcionar una realimentacion precisa sobre el
tamafio de la cinta de material 800, que conduce a controlar la calidad de produccion de la cinta de material 800 en
consecuencia, mejorando asi el rendimiento de la cinta de material 800. Tanto el primer rodillo impulsor 210 como el
segundo rodillo impulsor 220 pueden impulsar la cinta de material 800 para que se mueva, y la fuerza tensora de la
cinta de material 800 se puede ajustar ajustando las velocidades de transporte de la cinta de material 800 del primer
rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220. Por ejemplo, el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo
impulsor 220 tienen el mismo diametro de rodillo, el primer rodillo impulsor 210 puede transportar hacia atras la cinta
de material 800 desenrollada por el mecanismo de desenrollado 100, y el segundo rodillo impulsor 220 puede
transportar la cinta de material 800 transportada por el primer rodillo impulsor 210 adicionalmente hacia el mecanismo
de enrollado 400. Si una velocidad de rotacion del segundo rodillo impulsor 220 es mayor que una velocidad de rotacién
del primer rodillo impulsor 210, el segundo rodillo impulsor 220 puede transportar la cinta de material 800 al mecanismo
de enrollado 400 més rapido, haciendo que la cantidad de cinta de material 800 alimentada al segundo rodillo impulsor
220 por el primer rodillo impulsor 210 sea menor que la cantidad que puede transportar el segundo rodillo impulsor
220, y la parte de la cinta de material 800 ubicada entre el primer rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor
220 se tensa para formar el area tensada 810. A medida que aumenta una diferencia de velocidad de rotacién entre
el segundo rodillo impulsor 220 y el primer rodillo impulsor 210, la cinta de material 800 se vuelve mas apretada y la
cinta de material 800 se somete a una fuerza tensora mayor. Por consiguiente, el primer rodillo impulsor 210 y el
segundo rodillo impulsor 220 pueden ajustar la fuerza tensora aplicada a la cinta de material 800 y mantener la cinta
de material 800 bajo una fuerza tensora preestablecida, por lo que el mecanismo de medicién 300 mide el tamafio de
la cinta de material 800 con mayor precision.

La unidad de deteccién 500 se proporciona para detectar la fuerza tensora del area tensada 810, el primer rodillo
impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 pueden ajustar, ademas, la fuerza tensora del area tensada 810 de
acuerdo con los resultados de deteccion de la unidad de deteccién 500, manteniendo la fuerza tensora del area
tensada 810 por debajo de la fuerza tensora preestablecida. De esta manera, la unidad de deteccién 500, el primer
rodillo impulsor 210 y el segundo rodillo impulsor 220 logran el ajuste de retroalimentacion, lo que ayuda a mejorar la
precision del mecanismo de mediciéon 300 a la hora de detectar la cinta de material 800.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de medicién (10) que comprende:

un mecanismo de desenrollado (100), configurado para desenrollar una cinta de material (800);

un mecanismo de ajuste (200), dispuesto aguas abajo del mecanismo de desenrollado (100} y que comprende un
primer rodillo impulsor (210} y un segundo rodillo impulsor (220), enrollandose la cinta de material (800) alrededor del
primer rodillo impulsor (210) y el segundo rodillo impulsor (220}, estando configurado el mecanismo de ajuste (200}
para ajustar una fuerza tensora de la cinta de material (800) ajustando las velocidades de transporte de la cinta de
material del primer rodillo impulsor (210) y el segundo rodillo impulsor (220) y manteniendo la cinta de material (800)
bajo una fuerza tensora preestablecida de modo que la cinta de material (800) forme un area tensada (810} entre el
primer rodillo impulsor (210) y el segundo rodillo impulsor (220);

un mecanismo de medicién (300}, configurado para medir el tamafio de la cinta de material (800) en el area tensada
(810), vy

un mecanismo de enrollado (400), dispuesto aguas abajo del mecanismo de ajuste (200) y configurado para enrollar
la cinta de material (800).

2. Dispositivo de medicién (10) que comprende:

un mecanismo de desenrollado (100), configurado para desenrollar una cinta de material (800), comprendiendo el
mecanismo de desenrollado (100) un rodillo de alimentacién (110), alrededor del cual se enrolla la cinta de material
(800) y un mecanismo impulsor (120}, conectado al rodillo de alimentacién (110} y configurado para impulsar el rodillo
de alimentacién (110) para que gire para desenrollar la cinta de material (800);

un mecanismo de ajuste (200), dispuesto aguas abajo del mecanismo de desenrollado (100} y que comprende un
primer rodillo impulsor (210), estando enrollada la cinta de material (800) sobre el primer rodillo impulsor (210), y
estando configurado el mecanismo de ajuste (200) para ajustar una fuerza tensora de la cinta de material (800)
ajustando las velocidades de transporte de la cinta de material del rodillo de alimentacién (110) y el primer rodillo
impulsor (210) y manteniendo la cinta de material (800) bajo una fuerza tensora preestablecida, de modo que la cinta
de material (800) forme un &rea tensada (800) entre el rodillo de alimentacién (110) y el primer rodillo impulsor (210);
un mecanismo de medicién (300}, configurado para medir el tamafio de la cinta de material (800) en el area tensada
(810), vy

un mecanismo de enrollado (400), dispuesto aguas abajo del mecanismo de ajuste (200) y configurado para enrollar
la cinta de material (800).

3. Dispositivo de medicién (10), segun la reivindicaciéon 1, caracterizado por que el dispositivo de medicion (10)
comprende, ademas, una unidad de deteccion (500) configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada
(810}, y el primer rodillo impulsor (210) y el segundo rodillo impulsor (220) responden a los resultados de deteccién de
la unidad de deteccién (500).

4. Dispositivo de mediciéon (10), segun la reivindicacién 3, caracterizado por que el dispositivo de medicién (10)
comprende un primer rodillo tensor (600), enrollandose la cinta de material (800) secuencialmente alrededor del primer
rodillo impulsor (210), el primer rodillo tensor (600) y el segundo rodillo impulsor (220); y

la unidad de deteccién (500) comprende un sensor de presion (510) y una unidad de calculo (520), estando configurado
el sensor de presion (510) para medir una presién aplicada al primer rodillo tensor (600) por la cinta de material (800)
y estando conectado en comunicacion a la unidad de calculo (520), y estando configurada la unidad de calculo (520)
para calcular la fuerza tensora de la cinta de material (800) de acuerdo con los resultados de deteccién del sensor de
presién (510).

5. Dispositivo de medicion (10}, segun la reivindicacion 3 o la reivindicacion 4, caracterizado por que el dispositivo
de medicion (10) comprende un segundo rodillo tensor (700), enrollandose la cinta de material (800) secuencialmente
alrededor del primer rodillo impulsor (210), el segundo rodillo tensor (700) y el segundo rodillo impulsor (220); y

el mecanismo de medicién (300} y el segundo rodillo tensor (700) estan dispuestos opuestos entre si sobre dos lados
en la direccion del espesor de la cinta de material (800) de modo que el mecanismo de medicién (300) mida el tamafio
de la parte de la cinta de material (800) enrollada sobre el segundo rodillo tensor (700).

6. Dispositivo de medicién (10), segin la reivindicacién 3 o reivindicacion 4, caracterizado por que el mecanismo de
ajuste (200) comprende, ademas, un primer rodillo de arrastre (230}, estando dispuestos el primer rodillo de arrastre
(230} y el primer rodillo impulsor (210) sobre dos lados en la direccion del espesor de la cinta de material (800}, y el
primer rodillo de arrastre (230) y el primer rodillo impulsor (210) cooperan para transportar la cinta de material (800);
y/o

el mecanismo de ajuste (200) comprende, ademas, un segundo rodillo de arrastre (240), estando dispuestos el
segundo rodillo de arrastre (240} y el segundo rodillo impulsor (220) sobre dos lados en la direccion del espesor de la
cinta de material (800), y el segundo rodillo de arrastre (240) y el segundo rodillo impulsor (220) cooperando para
transportar la cinta de material (800).

7. Dispositivo de medicién (10), segun la reivindicacion 3 o la reivindicacién 4, caracterizado por que el segundo

rodillo impulsor (220) esta conectado en comunicacion al mecanismo de medicion (300), y el mecanismo de medicién
(300) mide el tamafio del area tensada (810) en respuesta al segundo rodillo impulsor (220).
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8. Dispositivo de medicién (10), segun la reivindicaciéon 1, caracterizado por que el dispositivo de medicion (10)
comprende, ademas, una unidad de deteccién (500) configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada
(810), y el mecanismo de ajuste (200) responde a los resultados de deteccién de la unidad de deteccién (500).

9. Dispositivo de medicién (10), segun la reivindicacion 2, caracterizado por que el dispositivo de medicion (10)
comprende, ademas, una unidad de deteccion (500) configurada para detectar una fuerza tensora del area tensada
(810}, y el primer rodillo impulsor (210) y el mecanismo impulsor (120) responden a los resultados de deteccién de la
unidad de deteccion (500).

10. Dispositivo de mediciéon (10), segun la reivindicacién 9, caracterizado por que el dispositivo de medicién (10)
comprende un primer rodillo tensor (600), enrollandose la cinta de material (800) secuencialmente alrededor del primer
rodillo tensor (600) y el primer rodillo impulsor (210); y

la unidad de deteccién (500) comprende un sensor de presion (510) y una unidad de calculo (520), estando configurado
el sensor de presion (510) para medir una presién aplicada al primer rodillo tensor (600) por la cinta de material (800)
y estando conectado en comunicacion a la unidad de calculo (520), y estando configurada la unidad de calculo (520)
para calcular la fuerza tensora de la cinta de material (800) de acuerdo con los resultados de deteccién del sensor de
presion (510).

11. Dispositivo de medicién (10), segun cualquiera de las reivindicaciones 2, 9, 10, caracterizado por que el
dispositivo de medicién (10) comprende un segundo rodillo tensor (700), enrollandose la cinta de material (800)
secuencialmente alrededor del segundo rodillo tensor (700} y el primer rodillo impulsor (210); y

el mecanismo de medicién (300} y el segundo rodillo tensor (700) estan dispuestos opuestos entre si sobre dos lados
en la direccion del espesor de la cinta de material (800) de modo que el mecanismo de medicién (300) mida el tamafio
de la parte de la cinta de material (800) enrollada sobre el segundo rodillo tensor (700).

12. Dispositivo de medicion (10), segin la reivindicacién 1, caracterizado por que el mecanismo de medicion (300)
es una camara industrial.

13. Sistema de produccién de placas de electrodo (20), caracterizado por que el sistema de produccién de placas
de electrodo (20) comprende:

un dispositivo de provisidon (21), configurado para proporcionar una placa de electrodo; y

un dispositivo de medicién (10) segln cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12, estando configurado el dispositivo de
medicién (10) para medir el tamafio del area tensada (810).
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