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L'invenzione concerne un manovellismo a pid articolazioni
per un filatoio con sensori per il rilevamento della posi-
zione degli elementi di trasmissione, almeno rispettivamente
un sensore e un elemento di trasmissione rappresentando un
accoppiamento di misura.

Per la regolazione della posizione di parti mobili di fila-
toi ci si serve normaimente di sensori induttivi o capaci-
tivi che all'avvicinarsi di una parte di macchina trasmet-
tono un segnale variato ad un comando, per cui sono ragiun-
gibili posizioni ripreducibili di parti di articolazione nell
ciclo di lavoro del: filatoio.

7

Poich& con automazione crescente a filatoi vengono disposte
esigenze maggiori in precisione degli azionatori della mac—

china, € necessario pilotare esattamente le posizioni opera-

~

tive delle parti di trasmissione.

Questo scopo viene raggiunto secondo l'invenzione per ili
fatto che i sensori sono applicati rispettc agli elementi di
trasmissione in modo che sia massimo il potere di risoluzio-
ne del' rispettivo accoppiamento di misura per una posizione
da rilevare, Questo viene raggiunto per il fatto che un sen-

sore per 1l rilevamento di una posizione prescelta del mano-—
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vellismo a pid articollazioni tasta quella parte del manovel-

lismo a pid articolazioni che presenta la velocitd massima.

In questa maniera non viene soltanto aumentata la precisione

del filatoioc, ma risulta anche un modo di procedere pid eco-

nomico ali montaggio della macchina, in quanto possono essere

regolate pid rapidamente determinate posizioni o rispettiva-

mente posizioni finali delle parti di macchina.

Forme di realizzazione vantaggiose del manovellismo a pid

articolazieni risul'tano dalle rivendicazioni dipendenti.

Qui di seguito il filiatoio secondo Y'invenzione sard de-

scritto nel dettaglio con riferimento alle Figure, in cui

mostrano,

la Figura 1 un manovelllismo a pid articollazioni in una po-
sizione alzata, in cui cops vengono prelevati
dal filatoio, :

la Figura 2 Ia posiéione abbassata del manovellismo a pid
articolazioni, in cui i cops vengono trasportati

dal filateocio e vengono infilati nuovi tubetti

18. ; .
Nel filatoio si trovano l'uno accanto all'altro numerosi
punti di fil'atura 14 che sono schematicamente accennati nel-
le Figure 1 e 2 e nei quali su tubetti 18 vengono avvolti i
fili. Dopo la fine dell'operazione di avvolgimento i cosid-
detti cops vengono tolti per mezzo del manovellismo 20 a piud

articolaziconi dal filatoio. Questo dispositivo viene detto



loga. GUZZI e RAVIZZA

doffer. I cops 14 vengono spostati da una barra 22 alla qua-
le sono articolati bracci a forbice 24. IY punto di fissag-
gio della barra 22 ad un braccio a forbice 24 si trova esat-
tamente al di sopra del punto di articollazione del incastel-
Latgra 10 su uno scudo 12 e i detti punti di articollazione
come pure il punto di articolazione del: braccio oscillante
22 sul' braccioc a forbice 24 sono scelti in modo che nella
regolazione del manovellismo a pid articolazioni 20 l; barra
22 effettui un movimento verticale. Cid viene raggiunto per
il' fatto che il braccio a forbice 24 € fissato girevolmente
in basso ad un.manicotto filettato 28, attraverso il quale
si porta una vite 32. Con rotazione della vite 32 che € di-
sposta orizzontalmente lungo il filatoio, il manicotto 28 si
sposta orizzontalmente con il punto di articolazione infe-
riore del braccio a forbice 24, per cui la barra 22 effettua
un movimento verticdle. La vite & supportata in unc scudo 12
delll'incastellatura 10.

Nelila posizione finale superiore del manoveﬂrismo_;-piﬁ ar-
ticolazioni 20 il' manicotto 28 secondo le Figure\l si- trova
in corrispondenza dei sensori 56 e 58; nella posizione ab-
bassata del manovellismo a pid articolazioni 20 la barra 22
€ vicina ai sensori 52 e 54. Con l'aiuto dei sensori 56 e 58
viene quindi appostata la posizione alzata del manovellismo

a pid articolazioni, mentre per la posizione abbassata sono

competenti i sensori 52 e 54, Sulla base della cinematica
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del manovellismo a pid articolazioni nella sua posizione .
alzata la velocitd del manicotto € la massima, mentre nella

posizione abbassata la barra presenta la velocitd massima di “
tutte le parti formanti il: manovellismo a piud articolazioni.

Questo significa che il potere di risoluzione delli'accoppia-

mento di misura "manicottoc 28~sensore 56" & il massimo nella

posizione alzata, mentre nellia posizione abbassata dell mano-

vellismo a pid articolazicni l'accopiamento di misura "barra

22~ sensore 52" possiede il! massimo potere di risoluzione.

In questa maniera ili comando 40 pud appostare nelle rispet-

tive posizioni finali del manovellisme a pid articolazioni

20 le rispettive posizioni con la massima precisione di ri-

petizione.

E opportunc disporre i sensori per una determinata posizione

del manovellisme a piul articolazioni' 20 rispettivamente a

#

. o . i
coppia, quindi accanto ad un sensore 52 un ulteriore sensore

54 e accanto ad un sensore 56 un ulteriore sensore 58.

Nella posizione abbassata della barra del: doffer il sensore

. v L

52 pud servire per esempio per provoc;re la commutééiohe del!
motore 30 per mezzo del comando 40 dalla corsa rapida alla
corsa lenta, quande il' manicotto 28 passa nella zona sensi-
tiva dell sensore. Il comando € realizzato in modo che suc-
cessivamente il motore 30 a seconda del programma di corsa
viene disinseritc o alla risposta del sensore 54 o deli sen~

sore 54a secondo la Figura 2 in modo che il manovellismo a
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pid articolazioni 20 venga immediatamente a fermarsi.
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RIVENDICAZIONI .

1. Manovellismo a pid articolazioni per un filatoio, con
sensori (52, 56) per rilevare la posizione degli elementi
di trasmissione (22, 28), almeno rispettivamente un sen-
sore (52, 56) e un eliemento di trasmissione (22, 28) rap-
presentando un accoppiamente di misura, caratterizzato
dal' fatto che i sensori (52, 56) sono applicati rispetto
agli elementi di trasmissione (22, 28) in modo che sia
massimo il potere di risoluzione del: rispettivo accoppia-
mento di misura per una posizione da rilevare.

2. Manovellismo a pid articolazioni secondo la rivendicazio-
ne 1, caratterizzate dal fatto che il manovellismo € con-—
formato per il "doffing" di cops, una barra (22) essendo
spostabile per mezzo di pid bracci a forbice (24) e brac-
ci oscillanti (26} in una posizicdne alzata e in una ab-

7
bassata,
3. Manovellismo a pid articolazioni secondo la rivendicazio-

ne 2, caratterizzato dal' fatto che nella posizione abbas-

sata almeno un sensore (52) coopefé con la bar;a {22}). h
4. Manovelllismo a pid articolazioni secondo la rivendicazio-

ne 2 o 3, caratterizzato dal' fatto che nella posizione

alzata un manicotto (28) forma su una vite (32} con alme-

no un ulteriore sensore {%6) un accoppiamento di misura.

5. Manovellismo a piud articolazioni secondo una delle prece-

denti rivendicazioni, caratterizzato dal: fatto che i sen-

-7 =
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sori vengono impiegati rispettivamente a coppia (52, 54) .
o rispettivamente (56, 58).

Manovellismo a pid articollazioni secondo una delle prece-

denti rivendicazioni, caratterizzato dal fatto che un co-

mando (40} € collegato con sensori (852 fino a 58), e che

a seconda delilo staﬁo di sensori € comandabile un motore

{30) che aziona il manovellismo a pid articobaziqni at-

traverso una vite (32).

| mandatari :
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