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La presente invenziong concerne un dispositivo ed un metodo
perfezionati per la sorveglianza della riserva di filatc negli ap-
parecchi alimentatori di trama a telai e macchine ;;assi.li in gene-
rale,
Pilt particolarmente l'invenzione si riferisce agli apparecchi

alimentatori di trame; del noto tipo comprendente un tamburo fis-

80 sul quale un braccio rotante a mulinellc avvolge una pluralita

di spire di filato costituenti una riserva di trama, in cui le spi-

re della riserva vengono svolte in guantita prefissata ad ogni

battuta del telaic ed in cui sono provvisti mezzi sensori in gra-
do di avviare e arrestare il motore che aziona il braccioc a muli-
nello guando la riserva éi filato scende al i sotto di un prefis-
sato numero di spire e, rispettivamente, guando 1a riserva & to-
talmente ripristinata ¢ in presenza 4i una rottura del filato.

Dal precedente brevetto europeo No. 0 171 516 & noto un ap-
parecchio alimentatore di trama del tipo specificato in cui 'entita

della riserva di filato, variabile fra un minimo ed un massimo, &
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sorvegliata mediante almeno un elemento sensore della riserva di
trama che @ montato nel tamburo fisso di accumule con possibili-
ta di spostamento, contro una forza di richiamo, fra una prima
posizione sporgente. oltre la superficie del tamburo, che l'ele-
mento assume in assenza di spire di filato, ed una seconda posi-
zione nella quale détto elemento, sollecitate dal filato, si diépone
allo stesso livello della superficie del tamburo fisso @i accumulo
ed in cui Y'elemento sensore ¢oopera con un organc di commuta-
zione il guale @ posto all'esterno del tambure di accumulo. e,
senza contatto, reagisce con un segnale al cambiamento di posi-
zione dell'elemento sensore. Tipicamente l'elementc sensore dalla
presenza del filato - & costtuitc da un magnete permanente e
l'elemento commutatore & un organo sensibile alla variazione del
*campo Mmagnetico che si producé qguando l'elemento sensore passa
“dalla prima alla seconda posizione e viceversa.

Un primo inconvgrxiente di gquesto noto sistema di sorveglian-
za dell'entita della riserva Qi trama, risiede nel fatto che il se-
gnale dell'organc 4i commutazione pud wvariare anche sensibil-
mente da un dispositive all'altro, sia per la diversa paosizione
relativa tra l'elemento sensore e l'organo di commutazione coope-
rante, sia per le inevitabili variazioni dei parametri dei compo-
nentl, cid che rende problematica la taratura del sistema e pud
dar luogo al verificarsi di falsi interventi,

Un altro inconveniente risiede nel fatto che guando la riserva

di trama termina prima dell'elemento senscre, le spire svolgentisi
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dal tamburc colpiscono guest'ultimo provecandene l'abbassamento
data l'esiguita della forza di contrasto ad ess¢ applicata. Quest
abbassamenti dell'elemento sensore provecano una corrispondente
variazione del segna;e di uscita dJdell’organg commutatere, che
pud essere interpretata come un segnale di presenza di scorta
guando tale condizione realmente non sussiste. Tali false segna-
lazioni possono facilmenle wortarse il sistema &i controllo in con-
dizioni di instabilita con la conseguenza che l'alimentazione del
filato sul tamburo f{isso dell'apparecchic non avviens con regola-
rita ma @ caratterizzata da continue brusche accelerate e frenate
che possono facilmente produrzre la rottura del filato stesso.

La presente invenzione & eésenzialmenbe diretta ad eliminare
gquesti ed altri inconvenienti dei suddsiti noti dispositivi di sor-

rveglianza dell’'entitd della riserva del filateo e- consegue qgesto
scopo con un dispositive ed un metodo 4i rilevazione del filato
di riserva perfezionati ed aventi le caratteristiche specifiche di
cui alle rivendicazioni che seguons,

Sostanzialmente l'invenzione si basa sull'impiege di uno o pil
organi rilevatori analogici a configurazione variabile in grado 4ai
fornire rispettivi segnali analogici di tensioni proporzionali alla
posizione dei corrispondenti sensori di trama.

Un perfezionamento diretto ad eliminare il primo inconvenien-
te sopra evidenziato:,consista nel fattoc che, usulruends di detti
segnali analogici viene i_mpleinentato su un microp;:ocessoi:e un
metodo di autotaratx;ra consistente nel memorizzare i valori mas-

§,

Y
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gimo e minimo dei segnali di uscita degli organi rilevatori, ri-
spettivamente in assenza ed in presenza di trama e nel settare
(impostare) automaticamente, tramite detlc microprocessore, i
valori della soglia di presenza o assenza del filato di trama
guando il segnale letto & maggiore del segnale minimo maggiorato
di una prefissata percentuale della differenza tra detd wvalori
massimo e minimo del segnale stesso,

Si comprende facilmente che tale metodo ¢i autotaratura per-
mette di rilevare con notevole precisione la configurazione del-
l'organc rilevatore sgensibile al campo magnetice prodotio dal
sensore del filate e conseguentemente di rendere le soglie di
presenza e assenza del filatoe indipendenti dalle variazioni di
detto campo.

Un altro perfezionamento, diretto ad eliminare il secondo dei
suddetti inconvenienti, consiste nel trattare con un algoritmo
implementato sul detto microprocessore, i wvalori dei segnali di
tensione, lettd all'uscita degli organi rilevatori allo scopo 4di
filtrarli per eliminare le rapide variazioni dei segnali stessi.

Come meglio risultera dalla descrizicne dettagliata che segue
tale algoritmo si basa essenzialmente sul rilievo della diversita
tra la velocita con cui la riserva di filato avanza, in fase di ri-
pristino, sul tamburo dell'apparecchio alimentatore di trama, e la
velocita, molte maggiore alla prima, con cui il filato viene svolio
dal tamburo stessc e conseguentemente del tempo di variazione

che i suddett segnali di tensione subiscono all'approssimarsi
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della scorta i1 guale risulta molto infericre al tempo di variazione
det segnali stessi prodotta dal passaggio di una o pit spire in
svolgimenio. Conseguentemente viene fissato un margine & tem—
po compreso tra un minimo ed un massimo in grado di discrimi-
nare la presenza della trama dal passaggio occasionale di una o
pit spire,

Le caratteristiche, le finaliti ed i vantaggi del metodc e del
dispositivo perfezicnati secondo la presente invenzione risulte-
ranno chiaramente dalla descrizione dettagliata che segue e con
riferimento agli annessi disegni esemplificativi nei gquali:

- 1a fig. 1 @ la vista parzialmente sezionata di un apparecchio
alimentatore di trama con associati mezzi di sorveglianza della
riserva di trama,

- la fig. 2 & un particolare in maggior scala di fig., 1 mostrante
lo schema a blocchi del dispositivoe per l'attuazione del metodo
perfezionate secondo l'invenzione e la sua connessione ai mezzi
di sorveglianza della riserva 4i trama,

- la fig. 2a & una variante costruttiva dei mezzi di sorveglianza
della fig. 2,

- la fig. 3 & un diagramma di flusso dell'algoritmo per la filtra-
zione dei segnali prodotti dai detti mezzi di sorveglianza illu-
strato nelle figure 2 e 2a.

Nei disegni 10 indica un apparecchic alimentatore di trama
comprendente un tamburc fissc 11 sul quale un braccie cavo a

mulinello 12, azionate da un albero motore 13 anch'esso cavo,
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avvolge una pluralitd di spire di filato costituenti una riserva gi
trama RT che viene parzialmente svolta ad ogni battuta del te-
laip.

Con 14 & indicato nel suo complesso un sistema per la sorve-
glianza della riserva RT atto ad azionare automaticamente il mo-
tore M di trascinamento dell'albero 13 per avvolgere nuove spire
guando la riserva scende ad un ldmite inferiore prestabilito e
per arrestare dettc motore guande i numero di spire avvolte
raggiunge un prefissato valore massimo; il sistema essendo an-
che in grado di segnalare l'assenza del filato F in caso di rot-
tura. A guesto scepo il sistema di sorveglianza 14 & composte in
modo per sé noto da una terna di elementi sensori 4i trama 15a-
15b-15¢ costituiti da piastrine magnetiche 16a-16b-16c (fig, 2)
ciascuna delle quali @ montata oscillabile nel tamburo fisso 11
con possibilita di spostamente, contro l'azione di unA mezzo di
contrasto per esempioc .elastico {non disegnato), da una prima
posizione, sporgente olire la superficie S del tamburo 11 e dise-
gnata a tratti in figura, ad una seconda posizione nella guale
dette prime piasirine si dispongono allc stesso ﬁ#e]lo della su-
perficie S.

Le suddette posizioni delle piastrine sono determinate la pri-
ma dalla presenza della riserva di spire, la seconda dall'assenza
di detta riserva ed anche dal passaggic di una o pil spire in
svolgimento se la piastrina & disposta a valle della spira termi-

nale della riserva con riferimento al moto di svolgimento del fi-



lato.

Secondo una disposizione vantaggiosa il sensore 15a & 'dispo-
sto alla base del tamburo 11 per segnalare l'assenza 4i filato, il
sensore 15b & dispesto all'incirca in corrispondenza Qe]la sezione
mediana del tamburc per segnalare la minima scorta di filato ed
il sensore 15¢ & posizionato a circa 2/3 del tamburo per segnala-
re la massima scorta di filato, Ciascuna delle piasirine 15%a-16b-
16c coopera, senza contatto diretto, con un corrispondente rile-
vatore 18a-18b-18c a configurazione variabile il quale & in grado
di rilevare gli spostamenti della piastrina 16a-16b-16¢c cooperante
emettendo un corrispondente segnale analogice in termini 4i ten-
sione. A questo scopo i rilevatori comprendono seconde piastrine
magnetiche oscillabili 19a-19b-19¢ in grade di assumere diverse
posizioni angolari comprese itra due posizioni estreme corrispon-
denti alla prima e seconda posizione delle rispettive piastrine
magnetiche 16a-16b-16c cooperant; le dette posizioni estreme
essendo disegnate l'una itratieggiata, Valtra a trattc centinuo
corrispondentemente alle prime ed alle seconde posizioni delle
piastrine 16.

Con le seconde piastrine oscillabili 19a-19b-19¢ cooperanoc
rispettivi organi sensori @i rilevazione 20a-20b-20c in ;grado 4di
fornire segnali analogici di uscita Ul1-U2-U3 variabili linearmente
al variare delle posizioni angolari assunte dalle dette seconde
piastrine oscillabili 1%a-1%b-1%¢c,

Secondo una forma @i realizzazione dell'invenzione i sensori
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di rilevazione 20a-20b e 20c sono costituiti da sensori di Hall

atti a fornire segnali analogici di uscita, variabili linearmente e

proporzionalmente all'intensita del campo magnetico incidente
sulla loro superficie.

Secondo la variante della fig. 2a ciascuna piastrina 19x (dove

z rappresenta il pedice del commutatore interessaio), reca una

superficie riflettente ad arco di cerchio 21 con indice di rifles-

sione variabile con continuita tra due valori minimo e massimo
corrispondenti all'una e rispettivamente all'altra estremita del-
Yarco di superficie. Su ciascuna superficie 21x & incidente il
é@gio ai luce "ri" prodotto da una sorgente 22x ed il raggio
"rr' riflesso dalla superficie 21x & letto da un fotosensore di
rilévazione 23x in grado di fornire un segnale di uscita Ux di
B “tipo analogico variabile linearmente con lintensita del raggio
riflesso e percid con la posizione angclare della piastrina 19x.
Un microprocessore uP con associata una unita &i memoria
RAM 24, & operativamente collegato, con linterposizione di un
convertitore analogico-digitale 25, alle uscite dei sensori 4i
rilevazione 20x oppure 23x e riceve i segnaii di tensione Ul-U2-
U3 presenti all'uscita di tali sensori. Una seconda unitad di me-
moria 26, per esempic una EEPROM, @& pure_‘operativamente col-
legata al microprocessore uP ed & provvista per memorizzare, a
scopo di autotaratura del sistema, valori caratteristici dei se~
gnali di uscita Ul-U2-U3 dei guali si dira nel seguito. Tramite

un modulatore 27 tipo PWM (Pulse Width Meodulator) ed un'inter-
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faccia di potenza (driver-interface) 28 il microprocessore uP co-
manda il motore M d1 azionamento dell'albéro 13 avviandolo per
progurre il ripristing delia riserva 4i trama RT guando la stessa
scennde al di sotto del limite inferiore abbandonando il sensocre
15b ed arrestandolo guando la riserva raggiunge il valore massi-
mo impegnando il sensore 15¢ ed anche gquande, per esempio a
causa di una rottura del filato, il sensore 15a risulta anch'esso
disimpegnato dal filato.

Per eliminare l'inconveniente citato connesso con le inevitabili
variazioni di allineamento sensori 16~19~-20 {0 23) e 4i componen-
tistica degli organi di rilevazione 18, il microprocessore si basa
sull'acquisizione di due valori caratteristicli autoappresi dei se-
gnali U di detti organi di rilevazione in funzione dei guali @ in
grado di "settare" automaticamente i valori di soglia di presenza
e assenza di trama.

A questo scope, secondo linvenzione, e provvisto un_metodo
ai autotaratura consistente nel rilevare, guando l'apparecchioc a-
limentatore 10 & fermc ed in totale assenza di filato, i segnali
Usa--Uza-Uasa presenti alle rispettive uscite dei rilevatori 18a-
18b-18c, Questi valori autoappresi vengono memorizzati nell'unita
di memoria 26. In successione all'alimentatore 10 viene alimentato
il filato di trama F e l'albero 13 viene avviato e mantenuto ad
una velocita moderata (per esempio 400-600 giri/m'). Ha cosi i-
nizio l'avvolgimente della riserva di trama RT sul tamburo 11 e

mano 3 mano che la riserva cresce vengone in successione impe-
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gnati i sensori 15a-15b e 15¢. Le piastrine 16a-16b e l6c di tali
sensori variano conseguentemente la loro posizione in rapporto
alla superficie § del tamburc 11 e preducono corrispondentl va-
riazicni dei segnali emessi dai rilevatori 18a-18b-18¢ i guali as-
sumongc rispettivi valori U.p-U.p-Ua.p.

Il microprocessecre riconosce il raggiungimento del sensore
15¢c da parte della riserva RT {e qgquindi il completamentoe gella
riserva) solo quando il segnale U.p si mantiene stabilmente mag-
giore del segnale Usa in precedenza letto per un prefissato pe-
ripdo, per esempic pari a 100 ms. In gueste condizioni l'alimen-
tatore 10 viene fermate, il microprocessore autorileva i tre va-
lori Usp-U.p-U.p e li memorizza neli'unita 26, Qvviamente i va-
lori U.p e Uap possono essere letti e memorizzali anche durante
1a formazione della riserva RT prima dell'arresto dell'apparecchio
10,

Supponendo genericamente che i segnali in assenza 4i filato
siano maggiori dei corrispondenti segnali in presenza di filato,
ossia ponendoc U.a > U.p (X essendo il pedice del commutatore
interessato) i microprocessore & programmato per decidere la
soglia Sa.x per la rilevazione di assenza di trama quando per il
corrispondente valore Ux letto all'uscita di ciascun rilevatore a:

Sax = Uxp + (1 =K) (U.a - U.p)
e la soglia Spx per la rilevazione di presenza di trama guando
a:

Spx = ULp + K {Uya - U.p)
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dove K & una costante (0<K<l) pari ad una percentuale per e-
sempic compresa tra 1'80 e i1 95% della differenza tra i valori
massimo e minimo, autoappresi e memorizzati, del segnali di u-
scita dei rilevatori 18.

Il metodo di autotaratura predetto viene attuate in fase di i-
nizializzazione del sistema al termine del montaggio dell'appa-
recchio alimentatore 10 ed anche, grazie alla memorizzazione dei
valori U.a-U.p nell'unita di memoria 26, gualoera venganoe sosti-
tuite alcune parti dell'apparecchic o in seguito a generiche ava-
rie.

Un aliro perfezionamento secondc linvenzione, diretto ad el-
minare le rapide variazioni dei segnali Ux dei commutatori 18x% e
le conseguenti instabilita del sistema di sorveglanza della ri-
serva di trama, consiste nel fatto che sul microprocessore pP &
implementato un algoritmo avente la funzicone di filtre dei wvalori
Ux dei segnali di uscita dei rilevatori 18x.

Partende dai valeri di soglia S.x e S.x sopra specificati si
definiscono ulteriormenté le seguenti variabili:

- FX = variabile binaria che pud assumere due valori rispettiva-
mente di assenza filo e presenza filo; essa rappresenta il segna-
le in uscita dal filtro in base al quale il microprocessore uP
avvia (start) e rispsttivamente arresta {stop) il motore dell'ap-
parecchic 10;

- timexpos() = tempo impiegato dal segnale Ux a variare positi-

vamente;
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- timexneg{) = tempo impiegato dal segnale Ux a variare negati-
vamentea.

Con le variabii indicate e con riferimento al diagramma di
flusso della fig. 3, la filtrazione del segnali Ux per lo scopo
specificato, @ attuata dal microprocessore ppP esegﬁendo periodi-
camente, per esempio ogni millisecondeo, il seguente algoritmo:

a) acquisizione del valore Ux del segnale del rilevatore 18x
interessato,

b) verifica della presenza o dell'assenza di filo rilevata dal va-
lore d&i Fx,

c) in presenza di filo verifica delle disegualianze Ux > S.x e
timexpos{) > tv; essendec per esempioc T = 20ms. La risposta po-
“'.'E’»itiva & interpretata come assenzé di scorta,

d) in assenza di filo wverifica delle disugualianze Ux < Spox e
timexneg{) > t. La risposta positiva & interpretata come presen-
za di scorta,.

La stabilita del sistema dJdescritto pud essere ulteriormente
incrementata complementando il valpré alla variabile Fx solo se il
valore del segnale Ux oltrepassa il valore della soglia e rimane
aldila di esso per un prefissate pericdo di tempo.

Secondo una variante dell'invenzione, il segnale Ux presente
all'uscita dei sensori di rilevazione 20x o 23x viene preventiva-
mente trattatc con un filtro digitale passa-basso in base al va-
lore attuale del segnale di tensione Uz lette e di n valori del

segnale stesso precedentemenie campionati; il valore di n {nu-
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mero intero) essendo dipendente dal tipe e dalla complessita del
filtro usato.

La struttura del filtro digitale passa-basso non viene espli-
citata perché nota al tecnico del ramo e comungue ampiamente
descritta in letteratura, per esempio nella pubblicazione “Digital
Signal Processing" di A.V. Oppheneim e R.W. Shafer, Prentice-
Hall 1975,

All'uscita del filtro digitale suddettc & presente un segnale
Ui. sostanzialmente depurate dalle rapide variazioni del segnale
stesso. Pertanto, prendendo a riferimento il segnale Uf. e ta-
rando accuratamente la fregquenza @i taglic e 1la pendenza
(rolloff) di tale filtro, pud essere evitata, nell'algoritme di fig.
3, la verifica delle disuguaglianze timexpos{)>t e timexneg{)>t
per modo che l'algoritmo stesso si semplifica come segue:

a) lettura del segnale Ux

b) calcole del segnale Ul

c) wverifica di presenza ¢ assenza di filo rilevata dal valora di
Fx

d) in presenza di filo: se Uf. » Sa. allora assenza trama:

e} in assenza 4i filo: ge Uf. < Sp. allora presenza trama

La varianté sopra descritta, vantaggiosa agli effett della
semplificazione dell'algoritmoe di filtrazione, richiede tuttavia,
per eseguire il filtraggio digitale preventivo del segnale Ux in
tempi ragionevoli - per esempic 100-200 micreosecondi per tuttl e

tre i sensori 20 o 23 - l'impiego di microprocessori particolar-
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mente veloci, possibilmente del tipo DSPs-Digital Signal Proces-
sor e preferibilmente dotati di registri a 32 bit; menire l'al-
goritmo di cui al diagramma 4i flusse di fig., 3 pud essere facil-
mente implementato da microprocessori con registri ;1 soli 8 bit.
Naturalmente, fermo restando i1 principio del trovate, i par-
ticolari di realizzazione del dispositivo e le forme di attuazione
dei metodi 4di autotaratura e filtrazione dei segnali di commuta-
zione potranno essere ampiamente variati rispettc a guanto de-
scritto ed illustrate a titolo di esempioc non limitativo senza, per
guesto, uscire dall'ambito dell'invengione definitc dalle riven-
dicazioni che seguono nelle guali i numeri di riferimento sono ri-

portati a solo titclo di miglicre comprensione.
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RIVENDICAZIONI

1) - Dispositivo per la sorveglianza della rigserva (RT) di filato
negli apparecchi alimentatori 4i trama {10) comprendente sensoq‘
di trama (15x), costitutiti da elementi magnetici (16x)} montati
nel tamburo figsso (11) dell'alimentatore (10) con possibilita 4di
spostamento tra una prima posizione sporgente olire la superfi-
cie (8) del tamburc ed una seconda posizione a livelle Al detta
superficie ed in cui ciascun sensore di trama (15x) coopera con
un rispettive corganc di rilevazione (18x) il guale & posto all'e-
sterno del tamburo (11) e, senza contatto, reagisce con un se-
gnale al cambiamente di posizione del corrispondente elemento
magnetico del sensore di trama; caratterizzato dal fatto che cia-
scun organo di rilevazione comprende, a sua volta, un sensore
di rilevazione (2@3—233) in grado di fornire un segnale analegi-
co, in termini di tensione (Ux), variabile linearmente al variare
delle posizioni angolari dell' elemento magnetico mobile (16x) del
corrispondente senscre di trama {15xz) e dal fatio che detti sen-
sori di rilevazione sono operativamente collegati ad un micropro-
cessore {uP) di governc del meotore (M) dell'apparecchic alimen-
tatore (10} il guale & programmato per:
~ settare automaticamente i valori delle soglic di presenza [(Sox)
. @ assenza (Sax) di trama guandc i valori del segnale {Ux) sono
magglori del Segnale. minime (U.p) maggiorato 4i una prefissata
percentuale (K e rispettivamente 1-K) della differenza {(U.a-

U.p) tra i valori massimo e minimo 4i detto segnale,
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- trattare con un algoritme i segnall (Ux) letti allo scopoe di fil-
trarli per eliminare le rapide variazioni dei segnali stessi.
2) - Dispositive secondo la rivendicazione 1, caratterizzato dal
fatto che i sensori di rilevazione (20x) sono costituiti da sensori
magnetici di Hall atti a fornire segnall analogici (Uzx) variabili
linearmente e proporzicnalmente all'intensita del campo magnetico
incidente sulla loro superficie; dJdettc campo magnstico essendo
predottc da piastrine magnetiche oscillabili (19x) interagent con
i corrispondenti elementi magnetici mobili {16x%) dei sensori di
trama (15x).
3) - Dispositivo secondo la rivendicazione 1, caratterizzato dal
fatto che gli elementl sensori di rilevazione (23x) sono costituiti
ciascunc da una superficie riflettente ad arce di cerchio (21x)
portata da una piastrina magnetica oscillabile (19%) interagente
con l'elementc magnetico mobile (16x) del corrispondente sensore
di trama {15x), dal fatio che la superficie riflettente {21x) pre-
senta un indice di riflessione variabile con continuitd, tra due
valori minimo e massimo corrispondenti all'una e rispettivamente
all'altra estremita dell'arco di superficie, dal fatto che su cia-
scuna superficie & incidente un raggic luminesc {ri) prodotto da
una corrispondente sorgente (22x) e. dal fatto che il raggio ri-
flesso {rr) della superficie (21x) & letto da un corrispondente
fotosensore di rilevazione (23x) in grado di fornire un segnale
di uscita analogico (Ux) variabile linearmente con lintensita gdel

raggio riflesso.
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4} - Dispositive secondo le rivendicazioni 1 € 2, o 1 e 3, carat-
terizzato dal fatto che il microprocessore (uP) & operativamente
collegato alle uscile dei sensori 4i rilevazione (20x-232) con
l'interposizione d&i convertitori analogico/digitali (25) e comanda
il motore (M) dell'alimentatore (10) tramite un modulatore (27)
ed un'interfaccia di potenza (28).
5) - Dispositive secondo le rivendicazionli 1 e 4, caratterizzato
dal fatto che comprende un'unitd di memoria (26) tipo EEPROM
collegala a detto microprocessore {uP) atita a memorizzare, a
scopo di autotaratura del sistema di governo, i valori autoap-
presi {(U.a-U.p) dei segnali dei sensori 4i rilevazione corri-
spondenti alla prima posizione (assenza di filato) ed alla seconda
posizione (presenza di filato) degli elementi mobili (16x)} dei
‘Sensori di trama (15x).
6) - Metodo perfezionato di sorveglianza della riserva d4i filato
negli apparecchi alimentatori 4i trama {10) comprendenti un di-
spositive di sorveglianza della riserva 4i filate secondo le ri-
vendicazioni 1 a 5, caratterizzato dal fatto che consiste nel ri-
levare e memorizzare i valori (Usxa, U.p) dei segnali emessi dai
sengori di rilevazione (20x%, 23x) rispettivemente in assenza ed
in presenza di filato e nel seitare le scglie di assenza (S.x) di
filato e di presenza (S.x) di filato ponendo per la prima sogla;

SaxX = U,p + (1-K) {(U.a - U,p)

e per la seconda soglia:

pr = U.p + K(Uxa - pr)



- 18 -
essendo U.a » U.p & K un valore percentuale compresc ira 1'80
ed il 95%.
7) - Metodo seconde la rivendicazicone 5, caratterizzato dal fatto
che i segnali {Ux) emessi dai sensori 4i rilevazione (20x, 23x)
vengono filtrati, a scopo di eliminazione di variazioni rapide dei
segnali stessi, per mezZzo del seguente algoritmo implementato
sul detto microprocessore (uP):
- acguisizione del valore del segnals (Ux},
- verifica di presenza o assenza di filo (Fx si-no),
- in presenza 4di filo verifica delle disugualianze Ux > 8S.x @
timexpos() > t; la risposta positiva equivalendo ad assenza di
scoria,
- in assenza di filo wverifica delle disugualianze UxX < S.x e
'f timexneg(} > t; la risposta positiva eguivalendo a presenza di
scorta; essendo;
- 7 un tempo compreso tra 15 ¢ 30 wms
- tmexpos{): il tempo impiegato dal segnale (Ux) a variare po~
sitivamente
- timexneg(}: il tempo impiegato dal segnale {Ux) a variare ne-
gativamente.
8) - Metedo secondo la rivendicazione 8 in cui detto algoritmo
presenta sostanzialmente le seguenze del diagramma di flusso
della fig. 3.
9) - Metodo secondo le rivendicazioni 8 e 9 in cui detto algo-

ritmo & eseguito dal microprocessore {uP) pericdicamente, van-
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taggiosamenie ad ogni millisecondo.
10} - Metodo seconde le rivendicazioni 6 a 9, caratterizzato dal
fatto che detto microprocessore {(uP) comanda l'avvic e rispet-
tivamente l'arresto del motore dell'apparecchio alimentatore (10)
a seconda del valore 4i una funzione {(Fx) binaria rappresentan-
te il segnale utile prodottce dall'algoritmo 4i filtro.
11} - Metedo secondo la rivendicazione 7, caratteﬁzzato dal fat-
to che comprende, in alternativa, una fase di filtraggio digitale
preventive dei segnali (Ux) letd all'uscita dei sensori di rile-
vazione {20x-23x)} ed il conseguente ottenimento &i segnali (Uf.)
depurati dalle rapide variazioni del segnale stesso, permetienti
di omettere, nell’algoritmo di filtrazicne, la verifica delle di-
suguaglianze timexpos{}>t g timexneg{)>t,
12} - Metode secondo la rivendicazione 11, in cui il filtraggio
digitale dei segnali {Ux)} letti all'uscita dei sensori Qi rilevazione
(20x-23x) & ottenuto con un {iltro digitale passa-basse in base
al valore (Ux) attuale del segnale letto e di n valori del segnale
stesso precedentemente campionati.

Per incarico

{]oﬂ. Ing. RICCARDO CHIAPPERO
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