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(67) Resumo: DISPOSITIVO PARA SEPARAR FIOS DE UMA
CAMADA DE FIOS, METODO PARA OPERAR O DISPOSITIVO E
USO DO DISPOSITIVO. Trata-se de um dispositivo (1) que é usado
para separar uma quantidade parcial de fios (5.1) de uma camada de
fios (5) por intermédio de um meio de separagdo mével (10), em que a
camada de fios (5) é formada com uma pluralidade de fios dispostos
de modo adjacente. O dispositivo compreende um dispositivo de
movimento (15, 4) para mover o meio de separacgao (10) em relagdo a
camada de fios (15), um dispositivo de controle (20) para controlar o
dispositivo de movimento (15, 4) e um dispositivo de deteccao (25)
para detectar fios, em que o dispositivo de detecgcédo (25) permite a
detecgdo de uma posigcdo de referéncia (R) em relagdo a camada de
fios (5) e o dispositivo de movimento (15, 4) pode ser controlado de
uma maneira tal que o meio de separagao (10) pode ser levado a uma
posicdo de operagéo (A) em relagdo a camada de fios (5) e pode
executar um movimento de separagdo (18) no qual o meio de
separac¢do (10) é ao menos inserido parcialmente entre dois fios
adjacentes. Ao menos uma coordenada relativa (A) da posigcao de
operagao (A) em relagdo a posicdo de referéncia (R) € um parametro
variavel do dispositivo de controle (20) e ao menos um valor para esta
coordenada relativa (A) pode ser tornado disponivel para o dispositivo
de controle (20).
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“DISPOSITIVO PARA SEPARAR FIOS DE UMA CAMADA DE
FIOS, METODO PARA OPERAR O DISPOSITIVO E USO DO DISPOSITIVO”

A invencgdo relaciona-se a um dispositivo para
separar uma quantidade parcial de fios de uma camada de fios
com um meio de separagdo mdével, a um método para operar o
dispositivo e ao uso do dispositivo.

Em muitos processos industriais baseados no
processamento de fios (por exemplo, método para produzir
tecidos, téxteis, etc.), o manuseio de camadas de fios
consistindo em uma pluralidade de fios dispostos de modo
adjacente, por exemplo, paralelos, desempenha um papel
central.

Por exemplo, os fios de urdume de uma urdidura
tais como os que sdo processados em teares sdo geralmente
dispostos mais ou menos quase adjacentes um ao outro e
formam, assim, uma camada de fios (urdidura) geralmente
plana. Neste caso, geralmente s&o formadas maiores ou
menores quantidades de grandes intervalos entre fios
préximos um do outro da camada de fios, o tamanho desses
intervalos sendo relacionado, de um lado, com o titulo de
fio (diémetfo) dos fios utilizados, suas condig¢gdes tal como
pelosidade, por exemplo, e, por outro lado, ao grau de
finura, ao peso, ou a densidade que o tecido a ser produzido
da camada de fios deve ter . °

Uma etapa bésica do processo para manusear uma
camada de fios é& a separacdo de fios da camada de fios.
Nesta etapa do processo, um uUnico fio, ou uma guantidade
parcial tendo um numero predefinido de fios, & fixado e

dividido, ou separado dos fios restantes da camada de fios
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para permitir tratamento adicional isolado dos fios
respectivamente separados (de modo independente dos fios
restantes da camada de fios). Aplicando repetidamente a
etapa do processo, todos os fios da camada de fios podem ser
separados sucessivamente, cada um sendo um submetido a um
tratamento isolado adicional.

Os conceitos supramencionados quanto a processos
para separag¢gdo de fios de uma camada de fios encontram
grande numero de aplicacdes na produgdo industrial.

Uma aplicagdo tipica relaciona-se, por exemplo, a
preparagcdo da ma&quina de tecer para a producdo de tecidos,
onde normalmente uma pluralidade de fios (urdidura) devem
ser tracionados de modo individual através de varias
aberturas no tear de lico (por exemplo, a abertura para o
olhal de fio em um ligo). Para este propdsito, em cada caso
o fio imediatamente formando a borda em um lado predefinido

da camada de fios é geralmente separado de uma camada de

.fios preparada e em seguida enfiado através de uma abertura

determinada para este fio no tear de 1ligo, sendo este
processo repetido até que todos os fios da camada de fios
tenham sido processados.

Outra aplicagédo tipica relaciona-se, por exemplo,
a maquinas atadeiras que tém a tarefa de atar os fios de uma
primeira camada de fios aos fios de uma segunda camada de
fios (por exemplo, por meio de nédés) para unir a primeira
camada de fios a segunda camada de fios. Para este
propdsito, uma maquina atadeira normalmente separa,
respectivamente, um fio na borda da primeira camada de fios

e um fio na borda da segunda camada de fios, amarra uma
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extremidade de um fio separado a uma extremidade do outro
fio separado e repete este processo até que cada fio da
primeira camada de fios é unido a cada fio da segunda camada
de fios.

Um requisito importante em dispositivos para a
separacdo de fios de uma camada de fios é& que o numero de
fios separados em uma uUnica etapa de operagdo deve ser
monitorado exatamente: se o numero de fios separados em uma
etapa de operacgado diferir de um numero desejado
predeterminado, podem ocorrer, entdo, irregularidades sem
controle nas etapas de operacdo subseqgqientes, gque levariam a
reducdo da gqualidade dos produtos a serem fabricados e,
possivelmente, a produtos imprestéaveis.

A patente EP0206196 apresenta um dispositivo para
separar um unico fio de uma camada de fios por intermédio de
um meio de separacdo mdével. O meio de separacgdao deste
dispositivo ¢é configurado em uma assim chamada agulha de
separacdo, que compreende uma ponta de agulha e um entalhe
disposto em um lado da ponta da agulha. Para separar um fio
na borda, a ponta da agulha é levada ao contato com o fio a
ser separado e movida em sua direg&o longitudinal até que o
fio a ser separado seja seguro pelo entalhe, neste caso a
agulha de separagdo na area do entalhe sendo ao menos
inserida parcialmente em um intervalo entre o fio a ser
separado e um fio adjacente. Durante um movimento adicional
da agulha de separacdo, o fio agarrado pelo entalhe ¢&
separado dos fios restantes da camada de fios. Para
assegurar que a agulha de separagdo sempre agaire e separe

precisamente um fio, o formato do entalhe precisa ser
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adapﬁado ao formato da secdo transversal do fio a ser
separado dentro de estreitas toleréncias. Em caso contrario,
ocorre o risco de nenhum fio ser agarrado pelo respectivo
entalhe e separado ou de uma pluralidade de fios ser
agarrada e separada. Conseqgquientemente, © dispositivo deve
ser instalado com varias agulhas de separagao de modo a ser
capaz de processar fios de diferentes espessuras dJue,
opcionalmente, precisam ser trocadas guando fios de
diferentes diametros precisam ser processados. A troca de
agulhas de separagao normalmente consome tempo.
Adicionalmente, instalar o dispositivo com uma pluralidade
de agulhas de separagao cobrindo uma faixa especifica de
titulos de fio & caro. Outra desvantagem pode ser vista no
fato de gque a confecgdo de uma Yinica agulha de separagao
pode ser associada a altos custos se o entalhe da respectiva
agulha de separagao necessita ser fabricado com alta
precisao. Esta ultima observagao aplica-se, de modo
particular, a agulhas de separagdo que sdo fornecidas para
separar fios relativamente finos.

O objetivo da presente invencdo é evitar ditas
desvantagens e proporcionar um dispositivo para separar uma
gquantidade parcial de fios de uma camada de fios com um meio
de separagdo modvel que simplifique o manuseio de fios tendo
diferentes titulos de fio. Além disto, devem ser
especificados um método para operar O dispositivo e seus
usos.

Este objetivo é alcangado por um dispositivo tendo

as caracteristicas da reivindicacdo 1, um método com as
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caracteristicas da reivindicag¢do 12, e um uso de acordo com
a reivindicagéao 18.

O dispositivo para separar uma gquantidade parcial
de fios de uma camada de fios de conformidade com a invengao
compreende um meio de separagao mével, um dispositivo de
movimento para mover o meio de separagdo em relacdo a camada
de fios, um dispositivo de controle para controlar ©
dispositivo de movimento e um dispositivo de detecgao para
detectar fios.

Neste caso, considera-se que a camada de fios é
formada por uma pluralidade de fios dispostos de modo
adjacente e que a quantidade parcial consiste em um ou mais
fios da camada de fios arrumados em uma borda da camada de
fios, que o dispositivo de deteccdo permite a detecgao de
uma posicgdo de referéncia relativa a camada de fios, e gque ©
dispositivo de movimento pode ser controlado de tal modo
(movimentando o meio de separagdo e/ou a camada de fios) que
o meio de separagdo pode ser levado a uma posigao de
operagdo relativa a camada de fios e pode executar um
movimento de separacdo no qual o meio de separagdo €& ao
menos inserido parcialmente entre dois fios adjacentes.

De acordo com a invengédo, ¢é determinado dgue ao
menos uma coordenada relativa da posigéao de operagao em
relacdo a posigdao de referéncia é um parametro variavel do
dispositivo de controle e ao menos um valor para esta
coordenada relativa pode ser disponibilizado para o}
dispositivo de controle.

| De acordo com a invencgao, um Unico meio de

separacgdo é, consequentemente, usado para separar fios. Para
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separar um fio tendo um didmetro de fio
predefinido(arbitrariamente grande), somente uma posigdo de
operacio do meio de separagdo deve ser adequadamente
selecionada em relacgao a uma posigéao de referéncia
predeterminada, sendo o meio de separagao levado
opcionalmente a esta posicdo e o movimento de separagdo do
meio de separacdo entdo executado. A posigao espacial
relativa da respectiva posigdo de operagdo em relacdo a
posicdo de referéncia pode ser variada em cada caso dentro
de uma estrutura predefinida e selecionada adequadamente
antes da separacdo, dependendo do diametro dos fios a ser
separados.

Para este propdsito, por exemplo, pode ser
proporcionado um valor para a coordenada relativa da posigao
de operacgdo, o valor proporcionado respectivamente podendo
ser disponibilizado para o dispositivo de controle a fim de
controlar o dispositivo de movimento e o dispositivo de
movimento pode ser controlado de uma forma tal que o meio de
separacdo é opcionalmente movido para a posigdo de operagdo
correspondente ao valor proporcionado e executa o movimento
de separagao.

Uma vez que a coordenada relativa da posigao de
operacdo é um parametro variavel do dispositivo de controle,
varias posicgdes de operagdo em relagao a uma posigdo de
referéncia predeterminada podem ser obtidas predefinindo
adequadamente as coordenadas relativas respectivas e, em
conseqiiéncia, podem ser separados fios com varias espessuras
de fio usando o mesmo meio de separacdo em cada caso. Deste

modo, pode ser omitida a troca do meio de separagao.
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Qualguer coordenada espacial que defina a posicgao
espacial da camada de fios ou uma borda da camada de fios,
ou os respectivos fios a ser separados, é apropriada como
posicdo de referéncia. Por exemplo, pode ser proporcionada
como uma posicdo de referéncia uma localizagao especifica em
uma borda da camada de fios, ou em um fio especifico da
camada de fios, ou a uma distédncia predeterminada da camada
de fios ou de um fio especifico da camada de fios. Antes da
separag¢dao, a respectiva posicdo de referéncia é determinada
em cada caso de acordo com um critério predefinido e apds, é
determinada uma coordenada relativa que define a posigdo de
operacdo do meio de separagao em relacdo a posigdo de
referéncia.

Neste contexto, “coordenada relativa” é entendida
como gqualguer informagao que caracterize a localizagdo da
posigdo de operagdo em relacdo & posigdo de referéncia.
Dependendo do numero de graus de liberdade que pode ter Os
movimentos do meio de separagdo, também pode ser apropriado
especificar a respectiva posigao de operacgdo através de uma
pluralidade de coordenadas relativas.

De acordo com a invengao, o dispositivo de
deteccgao somente necessita registrar uma posicgao de
referéncia em relacdo a camada de fios usando um meio de
tecnologia de medigdo com tolerancias predefinidas. Uma vez
que a respectiva posigdo de operacido é fixada pela definigéo
de uma ou mais coordenadas relativas em cada caso em relacgdao
4 posicgdo de referéncia, nao é necessario ao dispositivo de
deteccdo ser capaz de identificar a posigdo na camada de

fios na qual o meio de separagdo deve incidir sobre a camada
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de fios de modo a separar de modo confidvel um numero
predefinido de fios sem danificd-los (isto é, o dispositivo
de detecgdo n&o necessita ser projetado para identificar
diretamente a respectiva posigdo de operacdo).

O mencionado por ultimo é vantajoso,
particularmente com respeito aos requisitos aos quais deve
satisfazer o dispositivo de deteccéao. Por exemplo, a
detecgdo ndo necessita ser capaz de distinguir, por exemplo,
fios vizinhos dentro da camada de fios. Em conseqiéncia, o
mencionado por ultimo simplifica o manuseio das camadas de
fios nas quais os fios estdo adjacentes um ao outro sem
intervalos ou a uma curta distdncia, e/ou o manuseio de fios
adjacentes que sado dificeis de distinguir por outras razdes
(por exemplo, fios que sdc da mesma cor, muito peludos, e/ou
de diédmetro muito pequeno e/ou fios de mecha).

Em uma modalidade, a coordenada relativa € uma
distancia entre a posigdo de operagdo e a posigdo de
referéncia. Esta forma de especificar a posicdo de operacgéo
pode ser executada usando meios simples e, por exemplo, é
particularmente bem adequada se o dispositivo de movimento
move o meio de separacdo exclusivamente com movimentos
retilineos (lineares) para a respectiva posicdo de operagdo.

Em outra modalidade, o dispositivo de controle é
projetado de modo gque o valor da coordenada relativa pode
ser determinado pelo dispositivo de controle como uma fungao
do titulo de fio de ao menos um dos fios e/ou como uma
funcdo da média dos titulos de fio de uma pluralidade de
fios, e/ou como uma funcdo de um numero predefinido de fios

a serem separados. Neste caso, sdo predefinidos valores para
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o dispositivo de controle, aos respectivos titulos de fio,
ou para o numero de fios a serem separados. Semelhante
projeto do dispositivo de controle simplifica a separacgao de
fios com diferentes didmetros e permife a variacdo do numero
de fios a separar ao se executar um movimento de separagao.

Outra modalidade compreende um dispositivo de
medicdo para determinar o respectivo titulo de fio e/ou a
média dos respectivos titulos de fio. Em conseqgiéncia, o
dispositivo, de acordo com a invengdo, ¢é capaz de determinar
automaticamente as coordenadas relativas da respectiva
posicdo de operagdo para cada camada de fios a ser
processada. Esta medida aumenta o grau de automacao e
simplifica a operagdo do dispositivo.

Outra modalidade compreende, adicionalmente, um
dispositivo de monitoracdo para monitorar o numero de fios
que foram separados da camada de fios depois da execugao de
um movimento de separacgdo. O dispositivo de separagdo torna
possivel determinar se ao menos um fio foi separado e, se
isto ocorreu, se opcionalmente uma pluralidade de fios, por
exemplo, um fio duplo (isto é, dois fios adjacentes) foi
separado.

Em um desenvolvimento adicional das modalidades
supramencionadas é proporcionado determinar
experimentalmente o titulo de fio de cada um dos fios da
camada de fios antes da separacdo, usando o dispositivo de
movimento e o dispositivo de monitoragdo supramencionado.
Para este propdsito, a coordenada relativa de uma posigao de
operacdo ¢é selecionada, por exemplo, experimentando, como

exemplo, executar o movimento de separagdo em varias
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posigdes de operagdo com coordenadas relativas diferentes de
modo respectivo, de tal modo gue um fio ou uma pluralidade
de fios sdo separados quando o meio de separagao é levado a
esta posigdo de operagdo e, em seguida, o movimento de
separacdo ¢ executado. Depois de executar o movimento de
separacdo, ¢ determinado o numero de fios separados e é
determinado o respectivo titulo de fio ou a média dos
titulos de fio dos fios respectivamente separados a partir
da coordenada relativa selecionada da posicdo de operagao e
do numero determinado de fios separados.

Em uma modalidade adicional, define-se que O
dispositivo de detecgdo compreende um dispositivo para a
deteccdo de fios sem contato. Em consequiéncia, a tensao
mecanica dos fios é mantida baixa e s&o reduzidos efeitos
associados indesejaveis da tensdo mecdnica (por exemplo,
desgaste ou abrasédo de fios).

A deteccdo sem contato de fios pode ser executada,
por exemplo, usando meios Oticos.

Uma modalidade do dispositivo de detecgdo
compreende, por exemplo, um primeiro sistema oOtico para
gerar uma primeira imagem do fio, um primeiro detector
sensivel a luz para registrar a primeira imagem e um sistema
de processamento de imagem. O sistema de processamento de
imagem pode ser wusado para avaliar sinais do primeiro
detector sensivel a luz e/ou para processar a primeira
imagem. O sistema de processamento de imagem ¢é utilizado,
por exemplo, para determinar a posicdao de referéncia
respectiva. O sistema de processamento de imagem pode também

ser usado para determinar ou estimar o numero de fios que
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foram realmente separados depois da execugdo do movimento de
separagao. Para este propdsito, podem ser registradas
imagens dos fios pelo primeiro sistema o6tico em cada caso
antes da execucdo de um movimento de separagao e depois de
executar o movimento de separagao. Pela comparagdo das
imagens pode ser verificado se ao menos foi separado ou nao
um fio depois de executado o movimento de separagao. Se a
avaliacdo da imagem revela que ao menos um fio foi separado,
pode ser investigado, através de uma avaliacdo mais acurada
das imagens, se uma pluralidade de fios tenha,
possivelmente, sido separada. Conseqglientemente, esta
avaliacdo também torna possivel executar a funcdo do sistema
de monitoramento supramencionado. No entanto, esta avaliacgao
pode ser limitada se uma pluralidade de fios separados
estiver um por cima do outro (na diregéo da imagem o6tica do
sistema 6tico) de modo que eles nao possam ser distinguidos
gquando se avalia a imagem usando o sistema de processamento
de imagem. Neste caso, pode, possivelmente, ndo ser
distinguido se um unico fio foi separado ou se varios fios
(por exemplo, um fio duplo) foram separados.

Uma versado aperfeigoada de projeto comparada com O
dispositivo de detecgao supramencionado compreende, em
adicdo ao dito primeiro sistema 4btico e ao dito primeiro
detetor sensivel a luz, um segundo sistema Otico para gerar
uma segunda imagem dos fios e um segundo detetor sensivel a
luz para registrar a segunda imagem, em que a primeira e a
segunda imagens representam os respectivos fios de
diferentes perspectivas, e um sistema de processamento de

imagem ¢é proporcionado para avaliar as duas imagens. Uma
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comparagao da primeira e da segunda imagem fornece
informacdo sobre a disposigdo imediata dos fios em trés
dimensdes espaciais (desde que as duas imagens representem
os fios ao mesmo tempo). Esta (aparentemente) representacao
tri-dimensional dos fios tem a vantagem de tornar mais facil
detetar fios duplos. Desse modo, pode ser determinado com
confiabilidade aumentada o numero de fios gque sdo realmente
separados quando se executa O movimento de separagdo.
Conseqlientemente, esta versadao de projeto também representa
uma concretizacdo da funcdo do dispositivo de monitoramento
supramencionado.

Os dispositivos, de acordo com a invengao, podem

ser usados para separar fios, por exemplo, em uma maquina

téxtil, em particular uma maquina atadeira, ou em uma
maquina de remetec¢do, ou em uma maguina de aluguel (“leasing
machine”) .

Sao explanadas a seguir detalhes adicionais da
invencdo e, em particular, modalidades exemplificadoras do
dispositivo e do método, de acordo com a invencgao, fazendo
referéncia aos desenhos esquematicos anexados. Nas figuras:

A Figura 1 ¢é um dispositivo, de acordo com a
invencdo, para separar fios de uma camada de fios usando um
meio de separacdo mdvel, um dispositivo de movimento para
mover o meio de separacdo em relagdo a camada de fios, um
dispositivo de controle para controlar o dispositivo de
movimento e um dispositivo de detecgdo para detectar fios;

As Figuras 2 a 6: cada uma delas mostra uma parte

do dispositivo de acordo com a Figura 1, em que © meio de
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separacdo é mostrado nas varias posigdes que o dito meio de
separacdo sucessivamente adota quando separa fios.

A Figura 1 mostra (de modo esquematico) um
dispositivo 1 para separar uma quantidade parcial de fios de
uma camada de fios.

No caso presente, o dispositivo 1 esta pronto para
processar uma camada de fios 5. Assume-se que a camada de
fios 5 <consiste em wuma pluralidade de fios que sao
dispostos em paralelo um ao outro dentro de um plano (onde
os fios podem, opcionalmente, ser seguros usando meios
convencionais). A direcdo da extensdo longitudinal dos fios
é perpendicular ao plano do desenho na Figura 1. Os fios sao
mostrados, cada um, em corte transversal.

O dispositivo 1 compreende uma parte de base 2 e
uma parte superior 3 disposta na dita parte de base 2. No
caso presente, a parte de base 2 é disposta em uma posigao
fixa. A parte superior 3 é mével em relagdo a parte de base
2 tal que a parte supe;ior 3 pode ser posicionada em relacgao
a camada de fios 5.

O dispositivo 1 compreende ainda um motor 4 para
posicionar a parte superior 3 em relagdo a parte de base 2
ou & camada de fios 5. Em particular, a parte superior 3
pode ser movimentada para frente e para tréas, paralela a
camada de fios 5 e perpendicular aos respectivos fios da
camada de fios 5, como estd indicado pela seta dupla
designada por 4’ na Figura 1.

Dentro do escopo da invengdo, também poderia ser

possivel, naturalmente, uma alternativa equivalente para
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dispor a camada de fios 5 de modo médvel em relagdo a parte
superior 3.

A parte superior 3 é configurada como um apoio
para uma pluralidade de componentes que podem ser
posicionados em relagdo a camada de fios 5 movendo-se a
parte superior 3. Estes componentes incluem:

- um meio de separagdo 10;

~- um dispositivo de movimento 15 para mover o meio
de separacdo 10 (em relagdo a parte superior 3); e

- um dispositivo de detecgdo 25 para detectar fios
da camada de fios 5.

O dispositivo de movimento 15 e/ou o motor 4
ativam (cada um considerado isocladamente ou em conjungdo um
com o outro) um dispositivo de movimento para mover o meio
de separacgdo 10 em relagdo a camada de fios 5.

Em adigéao, um dispositivo de controle 20 &
acomodado na parte superior 3. O dispositivo de controle 20
é€ fornecido, entre outras coisas, para controlar o motor 4,
com o dispositivo de movimento 15 e o dispositivo de
deteccdo 25, e ¢é configurado com este propdésito para se
comunicar com o motor 4 através de uma conexdo 20.1, com o
dispositivo de movimento 15 através de uma conexdo 20.2, e
com o dispositivo de detecgdo 25 através de uma conexao
20.3.

0 dispositivo de controle é ativado
preferivelmente usando meios eletrdnicos. As conexdes 20.1,
20.2, e 20.3 sdo linhas de comunicacao de tipo usual e

podem, conseqglentemente, ser ativadas utilizando varias



10

15

20

25

tecnologias (por exemplo, através de linhas de conexd&o ou no

modo sem fio).

O dispositivo de movimento 15 compreende um brago
mével 16, reto, tendo o meio de separagdo 10 fixado em uma
extremidade. O dispositivo de movimento torna possivel mover
o meio de separacdo 10 com ao menos dois graus de liberdade
(daqui em diante chamados de T“graus de liberdade de
movimento”); o dispositivo de movimento €& projetado tal que
o braco 16, controlado pelo dispositivo de controle 20,
pode, por um lado, ser movido para frente e para trds em sua
direcdo longitudinal (dentro do escopo de um primeiro grau
de liberdade de movimento que ¢é indicado por uma seta ou
seta dupla 17 nas Figuras 1-6) e, por outro lado, pode ser
girado em torno de sua diregao longitudinal (dentro do
escopo de um segundo grau de liberdade que ¢é indicado por
uma seta ou seta dupla 18 nas Figuras 1-6).

O dispositivo de movimento 15 tem uma guia linear
(ndo mostrada nas figuras) para o brago 16 ou para o meio de
separagdo 10 para executar O primeiro grau de liberdade de
movimento e para executar o segundo grau de 1liberdade de
movimento e uma montagem rotatdria (ndo mostrada nas
figuras) que permite ao braco 16 ou ao meio de separagao 10
girar em torno de um eixo de rotagao da montagem rotatéria.

Um método no qual ditos graus de liberdade de
movimento podem ser usados para separar fios de uma camada
de fios 5 é explanado a seguir, mais adiante, entre outras

coisas, em conexdo com as Figuras 2-6,
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O dispositivo de deteccdo 25 ¢é configurado para
detectar fios da camada de fios 5 e compreende, para este
propdsito:

- uma primeira céamera 30 com um primeiro sistema
4tico 30.1, para produzir uma primeira imagem dos fios da
camada de fios 5, e um primeiro detetor sensivel a luz 30.4
para registrar a primeira imagem, onde esta primeira imagem
mostra a camada de fios 5 ou uma parte da camada de fios 5
de uma primeira perspectiva ao longo de um eixo oOtico 30.2
do primeiro sistema o6tico 30.1;

- uma segunda camera 35 com um segundo sistema
6tico 35.1, para produzir uma segunda imagem dos fios da
camada de fios 5, e um segundo detetor sensivel a luz 35.4
para registrar a segunda imagem, onde esta segunda imagem
mostra a camada de fios 5 ou uma parte'da camada de fios 5
de uma segunda perspectiva ao longo de um eixo 6tico 35.2 do
segundo sistema 6tico 35.1; e

- um sistema de processamento de imagem 40 que é
projetado para processar a primeira e a segunda imagem.

O sistema de processamento de imagens 40 é
controlado pelo dispositivo de controle 20 e é configurado
com este propdsito para trocar sinais de controle
correspondentes com o dispositivo de controle 20 através da
conexao 20.3.

A primeira camera 30 é controlada eletronicamente
e conectada ao sistema de processamento de imagem 40 através
de uma conexdo 40.1 para trocar sinais de controle e sinais

do primeiro detetor sensivel a luz 30.4 ou dados
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representando a primeira imagem com o sistema de
processamento de imagem 40.

Conseqiientemente, a segunda camera 35 €& controlada
eletronicamente e conectada ao sistema de processamento de
imagem 40 através de uma conexdo 40.2 para trocar sinais de
controle e sinais do segundo detetor sensivel a luz 35.4 ou
dados representando a segunda imagem com o sistema de
processamento de imagem 40.

O primeiro sistema 6ético 30.1 permite a inspegéao
visual da camada de fios 5 ou da vizinhanga da camada de
fios 5 dentro de um angulo sélido 30.3 (ver Figuras 2-6) na
vizinhanca do eixo ético 30.2, enguanto gque o segundo
sistema o6tico 35.1 assegura inspecdo visual da camada de
fios 5 ou da vizinhanca da camada de fios 5 dentro de um
angulo sélido 35.3 (ver Figuras 2-6) na vizinhanga do eixo
6tico 35.2.

Como mostrado na Figura 1, os eixos o6ticos 30.2 e
35.2 nao sdo paralelos, eles se intersectam,
particularmente, a um A&angulo dque pode ser em principio
selecionado de modo arbitrario em uma faixa angular entre 0°
e 180° e que, no presente exemplo, estd em torno de 45°. As
respectivas perspectivas com as quais a primeira imagem € a
segunda imagem mostram, cada uma, a camada de fios 5 sao,
conseqglientemente, diferentes.

Para permitir uma inspegdo visual da camada de
fios 5 com a camera 30 ou a céamera 35 sob condigdes
definidas, é fornecida a iluminagdo da camada de fios 5 por
intermédio de uma fonte de 1luz 23 para iluminar o lado

afastado das cameras 30 e 35 (isto é, para inspecionar
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usando luz transmitida), e uma fonte de luz 24 para iluminar
a camada de fios 5 no lado voltado para as cameras 30 e 35
(isto ¢é, para inspecionar usando luz incidente) (a 1luz
emanando da fonte de luz 24 é indicada por uma seta 24’ na
Figura 1). As fontes de luz 23 e 24 s&o, cada uma, presas a
parte superior 3 e alinhadas em diregéo a camada de fios 5.
A fonte de luz 23 é usada principalmente para detetar fios
duplos ou uma posicado de referéncia na borda da camada de
fios 5; a fonte de luz 24 é usada para detetar cores.

No presente caso, o eixo o6tico 30.2 do primeiro
sistema oOtico 30.1 ¢é alinhado perpendicular ao plano
passando por cima da camada de fios 5. Este alinhamento do
eixo 6tico 30.2 é arbitrario, porém apropriado nesta conexao
uma vez gque a parte superior 3 assume-se Ser mével em
paralelo a camada de fios 5 e, sob as presentes condigdes, O
posicionamento da parte superior 3 em relagdo a camada de
fios 5 e a seqiiéncia de uma separagao de fios podem ser
monitorados de modo relativamente simples (isto é, a custo
relativamente baixo) usando exclusivamente a primeira camera
30 ou o primeiro sistema 6tico 30.1.

O dispositivo 1 é fornecido para separar um nimexro
predefinido de fios da camada de fios 5 em uma borda 5’ (ver
Figuras 1-4) da camada de fios 5, usando o meio de separagao
10.

De acordo com a invencdo, é definida inicialmente
uma posicdo de referéncia em relagao a4 camada de fios 5
antes da separag¢do e é determinada uma posigcdo de operagao
do meio de separagdo 10 em relagdo a respectiva posigdo de

referéncia .
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No exemplo de acordo com a Figura 1, é determinado
que antes da separagdo a parte superior 3 € posicionada em
relacdo a camada de fios 5 tal que (pelo controle adequado
do motor 4 por intermédio do dispositivo de controle 20) o
eixo 6tico 30.2 é tangente a camada de fios 5 nos fios 5.1
formando a borda 5’ (na Figura 1, a borda 5’ da camada de
fios 5 ¢é marcada por uma seta designada por 5’). O
respectivo posicionamento da parte superior 3 em relagdo a
camada de fios 5 pode ser monitorado por intermédio da
primeira cémera 30: a respectiva primeira imagem da camada
de fios 5 gerada pelo primeiro sistema Otico 30.1 é
analisada pelo sistema de processamento de imagem 40,
enquanto € monitorada pelo dispositivo de controle 20 de
modo a determinar se a parte superior ja estd posicionada
como desejado, de modo que o eixo 6tico é tangente a camada
de fios 5 no fio 5.1 formando a borda 5’; caso contrdrio, o
dispositivo de controle 20 controla o motor 4 de modo que a
parte superior 3 ¢é levada a posigdo desejada. A parte
superior 3 pode, assim, ser repetidamente posicionada em
relacdo & camada de fios 5.

No presente exemplo, o ponto no qual o eixo otico
30.2 é tangente & camada de fios 5 na borda 5’ ou ao fio 5.1
define uma posig¢do de referéncia R na camada de fios 5 em
relacdo a qual pode ser determinada a respectiva posicao
espacial do meio de separacgao 10.

A posicdo de referéncia R €&, consequentemente,
detectada pelo dispositivo de detecgdao 25 (como acima
descrito, por uma avaliagdo da primeira imagem usando O

sistema de processamento de imagem 40).
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Em uma alternativa para determinar a posicdo de
referéncia R, a parte superior 3 n&o necessita ser
posicionada tal que o eixo o6tico 30.2 seja tangente a camada
de fios 5 na borda 5’. Somente a disposicdo espacial da
camada de fios 5 em relacao ao sistema o6tico 30.1 ou ao
eixo Otico 30.2 é registrada por técnicas de medicdo. A
posigdo de referéncia R pode ser, por exemplo, o ponto na
camada de fios 5 com a distdncia mais curta do eixo ético
30.2. Esta posic&o de referéncia R pode ser determinada pela
avaliagdo da primeira imagem da camada de fios 5 gerada
usando o primeiro sistema dético 30.1 (preferivelmente,
usando luz transmitida) empregando o sistema de
processamento de imagem 40. Isto pode ser obtido com uma
precisdo que ¢é determinada pela resolugcdo espacial do
primeiro sistema otico 30.1, do primeiro detentor sensivel a
luz 30.4 e do sistema de processamento de imagem 40. A
posigdo de referéncia R pode ser caracterizada, por exemplo,
especificando a sua distancia do eixo o6tico 30.2 ou
especificando as correspondentes coordenadas espaciais.
Neste caso, nao é necessario posicionar a parte superior 3
de modo altamente preciso em relacdo & camada de fios 5 ou
dispor, ou alinhar, o eixo 6tico 30.2 precisamente em
relacdo a camada de fios 5 antes de cada movimento de
separagao ser executado (é suficiente registrar a posigdo de
referéncia R ou a vizinhanga da posicdo de referéncia R por
intermédio do primeiro sistema 6tico 30.1 ou do sistema de
processamento de imagem 40 e determinar a posicd3o de

referéncia com a precisdo desejada).
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Uma posigdo de operagdo A do meio de separacao 10
é especificada definindo uma coordenada relativa em relacédo
ao ponto de referéncia R: a coordenada relativa §é,
apropriadamente, a disténcia A entre a borda 5’ e a posicdo
de operagdao A. A respectiva disténcia A é obtida em cada
caso pelo posicionamento adequado do braco 16, opcionalmente
por um movimento do brago 16 na direg¢do longitudinal do
brago 16 (isto é, na direcdo da seta ou seta dupla 17 nas
Figuras 1-6).

A posigdo de operacdo respectiva A é determinada
tal que durante uma rotagd&o do braco 16 em torno de sua
direg¢do longitudinal (isto é, na direcd@o da seta, ou seta
dupla, 18), o meio de separacgdo 10 é inserido entre o fio a
ser separado em cada caso e um fio adjacente. A Figura 1
mostra o meio de separacgdo 10 e o braco 16 em uma posicdo de
operagcdo A que & adequada como uma posicdo de partida para
uma separacdo de um uUnico fio, isto é, o fio 5.1 (o meio de
separagdo 10 e o brago 16 sd&o mostrados na posicgéo
correspondente por linhas tracejadas).

De modo a assegurar um posicionamento confiavel do
meio de separacdo 10 em relacdo a camada de fios 5, a
respectiva posigdo do meio de separagdo 10 em relacao a
parte superior 3 ou em relagdo ao eixo Ootico 30.2 do
dispositivo de controle 20 precisa ser conhecida ou tornada
conhecida. Os dados necessarios para determinar a posicdo do
meio de separacdo 10 podem ficar disponiveis ao dispositivo
de controle 20 durante a inicializacdo do sistema ou a sua
configuragdo (por exemplo, durante a colocagdo em operacgao

do dispositivo 1).
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E explanado a seguir um método para operar O
dispositivo 1 para separar uma quantidade parcial de fios da
camada de fios 5, fazendo referéncias as Figuras 2-6. O
método é discutido como um exemplo para O caso em que apenas
o fio 5.1 na borda 5’ da camada de fios 5 deve ser separado
do restante dos fios da camada de fios 5.

A Figura 2 mostra o dispositivo 1 em uma situagéao
que pode servir como um ponto de partida para executar o
método para separar um fio na borda 5’. A parte superior 3 é
posicionada sob controle do dispositivo de controle 20 de
modo que o eixo ético 30.2 seja aproximadamente tangente a
borda 5’, sendo a disténcia entre a borda 5’ e o eixo otico
30.2 menor que um valor predefinido. A disposigdo da parte
superior 3 em relacdo a camada de fios 5 é verificada por
intermédio do dispositivo de detecgdo 25 (como acima
descrito). O ponto na borda 5’ da camada de fios 5 tendo a
disténcia mais curta do eixo ético 30.2 é considerado como a
posicdo de referéncia R supramencionada. O ponto de
referéncia R é detectado pelo dispositivo de detecgdo 25 e &
entdo fixado para o desenvolvimento subsegiente do método.

No presente exemplo, como pode ser deduzido das
Figuras 2-6, o meio de separagdo 10 tem o formato de uma
cunha pontiaguda e é montado em uma extremidade do braco 16
de modo que uma extremidade pontiaguda do meio de separacao
10 projeta-se radialmente na periferia do bracgo 16.

No desenvolvimento do método (ver Figuras 2-6), a
posicdo do brago 16 e, em conseqiéncia, a posigdao do meio de
separacdo 10, ¢é variada, em cujo caso ambos os graus de

liberdade de movimento supramencionados do dispositivo de



10

15

20

25

movimento 15 do braco 16 sdo utilizados: (i) o primeiro grau
de liberdade de movimento para mudar a posigdo do meio de
separacdo 10 na direg¢do longitudinal do brago 16 (isto &, na
direcdo das setas 17), e (ii) o segundo grau de liberdade de
movimento para girar o brago 16 ou o meio de separagdo 10 em
torno da direcdo 1longitudinal do brago 16 (isto é, na
direcdo das setas 18) e, em conseqiéncia, mudar a posicgao
angular do meio de separagdo 10 em relagdo ao eixo de
rotacao.

Na situacdo de acordo com a Figura 2 (ponto de
partida), o meio de separagdo 10 é disposto em uma posigao
de partida predefinida afastada da borda 5’ da camada de
fios 5 e a uma distédncia do ponto de referéncia R. As
coordenadas da posig¢do respectiva do meio de separacgao 10
(em relacdo a parte superior 3) sdo transmitidas do
dispositivo de movimento 15 através da conexao 20.2 para o
dispositivo de controle 20.

A Figura 3 mostra o meio de separacgdao 10 em uma
posicdo de operacdo A. O meio de separacdo 10 foi movido
(comparado com a situagdo de acordo com a Figura 2) na
direcdo da seta 17 (primeiro grau de liberdade de movimento)
e levado para uma posicdo na qual a extremidade pontiaguda
do meio de separacdo 10 é disposta acima da camada de fios 5
e da qual a extremidade pontiaguda do meio de separacao 10
pode ser movida girando o brago 16 em torno de sua direcgdo
longitudinal (segundo grau de liberdade de movimento) entre
o fio 5.1 e o fio vizinho (movimento de separacao).

De modo a levar o meio de separag¢ao 10 para a

posigdo de operacgao A, é proporcionado um valor
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correspondente para a coordenada relativa A (distancia entre
a posigdo de operacaoc A e a posicdo de referéncia R ou da
borda 5’) e fornecido para o dispositivo de controle 20 para
controlar o dispositivo de movimento 15. Conseguentemente, O
dispositivo de controle 20 da ao dispositivo de movimento 15
o comando para mover o meio de separacdo 10 da posigéao de
partida de acordo com a Figura 2 para a posicdao de operagdo
A.

A Figura 4 mostra o meio de separacdo 10 depois
que o dito meio de separagdo 10 executou um movimento de
separagdo por um correspondente controle do dispositivo de
movimento 15 (comparado com a situacdo de acordo com a
Figura 3), partindo da posicdo de operagdo A: O braco 16 foi
girado na diregao da seta 18 em torno de sua diregéo
longitudinal (segundo grau de liberdade de movimento}),
através do que a extremidade pontiaguda do meio de separagdo
10 foi guiada entre o fio 5.1 na borda 5’ da camada de fios
5 e o fio vizinho. Depois deste movimento de separagdo, O
fio 5.1 & separado pelo meio de separagdo 10 do fio vizinho.

De modo a obter uma alta confiabilidade durante a
separagdo, por exemplo, mesmo gquando fios da camada de fios
5 estdo parcialmente uns sobre oS outros, o dispositivo 1 &
adaptado com um dispositivo de tensionar 7 que alinha, ou
segura alinhados, os fios da camada de fios 5 na
proximidade da borda 5’ antes da separagdo e/ou ao menos na
fase inicial da separagdo sob condicdes definidas. O
dispositivo de tensionar 7 compreende duas pecgas de apoio 8,
cada peca de apoio 8 sendo localizada debaixo da camada de

fios 5 e tendo uma superficie de apoio plana 8.1 para'a
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camada de fios 5 em seu lado superior, e dois bracgos mdveis
9.1 e 9.2. As pecas de apoio 8 sdo dispostas em uma posigao
fixa em relacdo & parte superior 3 e paralelas a camada de
fios 5 de modo que os fios da camada de fio 5 repousam nas
respectivas superficies de apoio 8.1 das pecgas de apoio 8.
Os bracos méveis 9.1 e 9.2 podem ser movidos
dentro de um plano que ¢é disposto perpendicular a camada de
fios 5 e perpendicular aos fios da camada de fios 5, em
relacdo a camada de fios 5 e em relacdo as superficies de
apoio 8.1, o braco mével 9.1 sendo localizado debaixo da
camada de fios 5 e o braco mével 9.2 sendo localizado acima
da camada de fios. Antes da separacdo (Figuras 2 e 3) e/ou
na fase inicial da separac¢do (Figura 4), os dois bragos 9.1
e 9.2 sao alinhados horizontalmente, de modo aproximado, e
dispostos juntos um do outro de uma maneira que os fios da
camada de fios 5 sdo flectidos pelos bragos 9.1 e 9.2. Além
disso, os fios da camada de fios 5 podem ser colocados
adicionalmente sob uma alta tensdo interna resistente a
tracdo pressionando a camada de fios 5 para baixo por um
posicionamento adequado dos bragos 9.1 e 9.2. Isto resulta
em que a camada de fios 5 é pressionada sobre as superficies
de apoio 8.1 com uma forga de pressdo elevada (ver Figuras
2-4). Ditas medidas tém o efeito de os fios, quando estes
sdo flectidos pelos bragos 9.1 e 9.2, ficarem adjacentes um
ao outro dentro de uma uUnica camada e sao alinhados em
paralelo um ao outro. Isto pode assegurar que os fios nao
sdo torcidos um com o outro em sua diregdo longitudinal ou
ndo sdo acomodados um sobre o outro perpendiculares ao plano

horizontal quando é executada a separa¢do. A separagdo pode
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assim ser conduzida sob condigdes definidas que podem ser
reproduzidas.

A Figura 5 mostra a etapa seguinte do método: sob
o controle do dispositivo de controle 20, os bracos méveis
9.1 e 9.2 sdo movidos para cima ou para baixo em relacdo um
ao outro em diregdes opostas (como indicado pelas setas
correspondentes na Figura 5) até que os bracos 9.1 ou 9.2
ndo fiquem mais em contato com a camada de fios 5. O
dispositivo de movimento 15 é entdo acionado de modo que o
brago 16 é movido em sua diregdo longitudinal (primeiro grau
de liberdade de movimento) na diregdo da seta 17 para longe
da camada de fios 5. Neste caso, o fio 5.1, que formou a
borda 5’ da camada de fios 5 na situacdo de acordo com as
Figuras 2-4, é seguro pelo meio de separacgdo 10 e movido
igualmente na diregdo da seta 17. Como resultado, um
intervalo, que pode ser claramente identificado na Figura 5,
¢ formado entre o fio 5.1 e os fios restantes da camada de
fios 5; o fio 5.1 é separado em todo o seu comprimento dos
fios restantes da camada de fios 5.

O fio 5.1 é agora localizado em uma “posicdo de
teste” P (Figura 5). O fio 5.1 permanece inicialmente na
posigdo de teste P por um intervalo de tempo predeterminado.
Durante este 1intervalo de tempo, é investigado se o
movimento de separagdo na situagdo de acordo com a Figura 4
levou ao resultado desejado (isto é, se neste caso um Unico
fio na borda da camada de fios 5 foi separado). Esta
investigacdo é executada usando a primeira cémera 30 junto
com o sistema de processamento de imagem 40 e,

opcionalmente, usando a segunda camera 35 de modo adicional.
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Para este propésito, é produzida uma imagem da vizinhanca
imediata do meio de separagdo 10 usando o primeiro sistema
4btico 30.1 da primeira camera 30, e avaliada utilizando o
sistema de processamento de imagem 40. A avaliagéb
proporciona de modo confiavel (como explanado acima) a
informacdo se ao menos um fio foi separado. De modo a
determinar se um ou varios fios foram separados, pode ser
gerada uma segunda imagem da vizinhanca imediata do meio de
separacgdo 10 usando o segundo sistema 6tico 35.1 da segunda
camera 35 e avaliada utilizando o sistema de processamento
de imagem 40. A primeira e segunda imagens mostram a
vizinhanca do meio de separagao 10 de duas perspectivas
diferentes. Conseqglientemente, comparando a primeira e
segunda imagens usando o sistema de processamento de imagem
40, é possivel determinar (como acima explanado) o numero
preciso de fios que foram separados quando da execugao do
movimento de separagdo de acordo com a Figura 4.

Se a investigacdo supramencionada fornecer O
resultado de gque menos fios que O desejado foram separados
quando da execugdo do movimento de separagdo (isto &, no
presente exemplo, que ndo foram separados fios), isto sugere
que a disténcia A entre a posigdo de operagao A e a posigao
de referéncia R selecionada é muito pequena. Neste caso,
podem ser repetidas as etapas do processo mostradas nas
Figuras 2-4 com um valor para a distadncia A aumentado para
uma quantidade adequada.

Se a investigacdao supramencionada fornece o
resultado de que mais fios que o desejado foram separados

quando da execugao do movimento de separacao (isto é, no
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presente exemplo, que dois ou mais fios foram separados),
isto sugere que a distancia A entre a posigdo de operagao A
e a posigdo de referéncia R selecionada ¢é muito grande.
Neste caso, em uma continuacgao do método, as etapas do
processo mostradas nas Figuras 2-4 devem ser executadas
sucessivamente, com um valor para a distancia A reduzido
para uma quantidade adequada.

Se a investigacgéao supramencionada fornece o
resultado de gque o numero desejado de fios foram separados
ao se executar o movimento de separacgdo, 1isto sugere que O
valor para a distéancia A entre a posicdo de operagdo A e a
posicdo de referéncia R foi selecionado adequadamente. Neste
caso, © processamento adicional dos fios respectivamente
separados pode prosseguir, por exemplo, de acordo com a
Figura 6: na Figura 6, o brago 16 é movido em sua diregao
longitudinal (primeiro grau de liberdade de movimento) na
direcao da seta 17 e, conseqlientemente, a disté&ncia entre o
fio separado 5.1 e os fios restantes da camada de fios 5 &
aumentada mais adiante usando o meio de separacgdo 10. Neste
ponto, o fio separado pode ser coletado por outro meio, né&o
mostrado . aqui, para processamento adicional. As etapas do
processo supramencionadas podem, assim, ser aplicadas,
conseqlientemente, aos fios restantes da camada de fios 35 até
que todos os fios tenham sido sucessivamente separados.
Neste caso, depois de cada separagcdo de um fio, as novas
coordenadas da posigdo de referéncia R sao determinadas em
cada caso e as novas coordenadas da posicdo de operagdo A
gque o meio de separagao 10 deve adotar para separar o fio

seguinte séao determinadas.
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Enquanto o processo é executado, o dispositivo de
controle 20 monitora continuamente a posicdo espacial da
camada de fios 5 ou a respectiva posigdo de referéncia R em
relacdo ao eixo o6tico 30.2. Se a distancia da borda da
camada de fios 5 ou da posigao de referéncia R do eixo o6tico
30.2 exceder a um limite superior predefinido, usando oOs
comandos de controle correspondentes a serem executados pelo
motor 4 o dispositivo de controle faz a parte superior 3 ser
posicionada em relacgao 3 camada de fios 5 de uma maneira tal
que a borda 5’ da camada de fios 5 na primeira imagem
repouse em uma regiao predefinida na proximidade do eixo
6tico 30.2. Dita regido é selecionada tal que a separagdo de
um numero minimo predefinido de fios pode ser monitorada com
a camera 30 sem que a parte superior 3 movimente-se
novamente em relacdo a camada de fios 5.

De modo a alcancar a situagdo nos exemplos de
acordo com as Figuras 1-6 em que O meio de separacgdo 10
separa um numero predefinido n de fios da camada de fios 5
executando um uUnico movimento de separacao de acordo com a
Figura 4 (segundo grau de liberdade de movimento), a
distancia A entre a posigdo de operagao A e a posigado de
referéncia R deve ser selecionada como aproximadamente A %
nD, onde D é o diédmetro dos fios respectivos (assumindo que
todos os fios da camada de fios possuem O mMESMO didmetro D).
Os valores supramencionados para A devem ser mantidos com
uma precisdo de *D/2.

De modo a se poder especificar de modo preciso a
distancia A a ser mantida, o diametro D deve ser conhecido

tao precisamente quanto possivel. 0 dispositivo 1
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proporciona varias possibilidades para se determinar
automaticamente o didmetro D dos fios da camada de fios 5
(sob o controle do dispositivo de controle 20):

- pode ser produzida uma imagem da camada de fios
5 por intermédio da camera 30 ou da segunda camera 35 e
avaliada por meio do sistema de processamento de imagem 40.
Se fios isolados da camada de fios 5 podem ser distinguidos
na dita imagem, a espessura dos respectivos fios pode ser
determinada por uma correspondente avaliacdo da imagem. A
precisdo deste método pode ser aperfeigcoada se ©Os fios
tiverem cores diferentes e a informacgao de cor for levada em
consideracdo no processamento da imagem: a informagdo de cor
adicional torna facil distinguir um do outro diferentes fios
de diferentes cores . Em conseqiiéncia, a resolugao espacial
do método é aperfeigoada.

- o meio de separagao 10 pode, opcionalmente, ser
levado a varias posicgdes de operagao A em varias disténcias

A da posigédo de referéncia R. Em cada posigéo de operagao A

(O

acionado um movimento de separagao do meio de separacdo 10
e em cada caso o numero n de fios que sdo separados no
respectivo movimento de separacdo ¢ determinado usando ©
dispositivo de deteccao 25 (como acima descrito). O diametro
médio D dos respectivos fios pode ser determinado como O
guociente de A/n (para n>0) .

0 dispositivo de deteccgao 25 pode,
alternativamente (em vez das cameras 30 ou 35), ser
proporcionado com outros dispositivos para a detecgdo sem
contato de fios de modo a especificar a respectiva posigdo

de referéncia e determinar O numero de fios que foram
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separados depois da execugao de um movimento de separagao
com o meio de separacgdo; tais dispositivos podem ser postos
em pratica, por exemplo, usando transmissores ultra-sdénicos
e receptores ultra-sénicos, nos quais a camada de fios 5 e
os fios separados sao detectados utilizando ultra-som. De
modo alternativo, os fios podem também detectados usando
sensores sensiveis ao contato (por exemplo, sensores

piezoelétricos ou outros sSensores de forga).
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REIVINDICACOES
1. Dispositivo (1) para separar uma guantidade
parcial de fios (5.1) de uma camada de fios (5) por

intermédio de um meio de separagao mével (10),

no qual a camada de fios (5) é& formada por uma
pluralidade de fios dispostos de modo adjacentg e a
quantidade parcial consiste em um ou mais fios (5.1) da
camada de fios arranjados em uma borda (3') da camada de
fios;

compreendendo um dispositivo de movimento (15, 4)
para mover o meio de separacdo (10) em relagédo a camada de
fios (5):

compreendendo um dispositivo de controle (20) para
controlar o dispositivo de movimento (15, 4); e

compreendendo um dispositivo de detecgao (25) para
detectar fios,

em que o dispositivo de deteccdo (25) permite a
deteccdo de uma posigdao de referéncia (R) em relagao a
camada de fios (5) e em que o dispositivo de movimento (15,
4) pode ser controlado de uma maneira tal que o meio de
separacdo (10) pode ser levado a uma posicdo de operagao (A)
em relacdo a camada de fios (35) e pode executar um movimento
de separacdo (18) no qual o meio de separacdo (10) €& ao
menos inserido parcialmente entre dois fios adjacentes;

caracterizado pelo fato de que

ao menos uma coordenada relativa (A) da posigdo de
operacdo (A) em relacdo a posigao de referéncia (R) é um

parametro variévei do dispositivo de controle (20) e ao
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menos um valor para esta coordenada relativa (A) pode ser
disponibilizado para ©o dispositivo de controle (20) .
2. Dispositivo, de acordo com a reivindicacgéao 1,

caracterizado pelo fato de que a localizacdo em uma borda

(5’) da camada de fios (5) ou em um fio (5.1) da camada de
fios (5), ou a uma distancia predeterminada da camada de
fios (5), & fornecida como posigédo de referéncia (R).

3. Dispositivo, de acordo com qualgquer das

reivindicacdes 1 ou 2, caracterizado pelo fato de que a

coordenada relativa € uma distancia (A) entre a posigéo de
operacgado (A) e a posicgdo de referéncia (R).
4. Dispositivo, de acordo com gualquer das

reivindicacdes 1 a 3, caracterizado pelo fato de que © valor

para a coordenada relativa (4) pode ser predefinido como uma
funcdo de um titulo de fio de ao menos um dos fios e/ou como
uma funcdo da média dos titulos de fio de uma pluralidade de
fios da camada de fios (5), e/ou como uma fungdo de um
numero predefinido de fios a ser separados.

5. Dispositivo, de acordo com qualquer das

reivindicagcdes 1 a 4, caracterizado pelo fato de que um

dispositivo de monitoracdo é proporcionado para monitorar ©
numero de fios (5.1) gque foram separados da camada de fios
(5) depois da execugao do movimento de separagao.

6. Dispositivo, de acordo ~com qualquer das

reivindicagdes 1 a 5, caracterizado pelo fato de que O

dispositivo de detecgdao (25) compreende um aparelho para
deteccgdo de fios (5.1) sem contato.
7. Dispositivo, de acordo com a reivindicagao 6,

caracterizado pelo fato de que o aparelho compreende um
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primeiro sistema 6tico (30.1) para gerar uma primeira imagem
do fio, um primeiro detector sensivel a 1luz (30.4) para
registrar a primeira imagem e um sistema de processamento de
imagem (40) para determinar a posigdo de referéncia (R) de
sinais do primeiro detector sensivel a luz (30.4).

8. Dispositivé, de acordo com a reivindicacdo 7,

caracterizado pelo fato de que o©O aparelho compreende um

segundo sistema otico (35.1) para gerar uma segunda imagem
dos fios e um segundo detector sensivel a luz (35.4) para
registrar a segunda imagem, em que as duas imagens
representam OS respectivos fios de diferentes perspectivas
(30.2, 35.2) e um sistema de processamento de imagem (40) é
fornecido para determinar O namero de fios separados de
sinais dos respectivos detectores sensiveis a 1luz (30.4,
35.4).

9. Dispositivo, de acordo com gualquer das

reivindicacdes 1 a 8, caracterizado pelo fato de que o

dispositivo de movimento (15, 4) compreende um primeiro grau
de liberdade de movimento (17), que permite um movimento do
meio de separacgao (10) em relacdo a camada de fios (5) para
a posigao de operagdo (A), e um segundo grau de liberdade de
movimento (18), que permite a execucdo do movimento de
separagdao.

10. Dispositivo, de acordo com a reivindicacgdo 9,

caracterizado pelo fato de que o©O dispositivo de movimento

(15) compreende uma guia linear para O meio de separagdo
(10) para executar o primeiro grau de liberdade de movimento
(17) e uma montagem giratdéria que permite ao meio de

separagao (10) girar em torno de um eixo de rotagdo da
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montagem giratdria para executar o segundo grau de liberdade
de movimento (18).
11. Dispositivo, de acordo com a reivindicagdao 4,

caracterizado pelo fato de que um dispositivo de medigao é

proporcionado para determinar o respectivo titulo de fio
e/ou a média dos respectivos titulos de fio.

12. Método para operar um dispositivo (1) para
separar uma gquantidade parcial de fios (5.1) de uma camada
de fios (5) por intermédio de um meio de separagdo movel
(10) de acordo com qualquer das reivindicacdes 1 a 11,

caracterizado pelo fato de que a camada de fios

(5) é& formada por uma pluralidade de fios arrumados de modo
adjacente e a guantidade parcial consiste em um ou mais fios
(5.1) dispostos em uma porda (5’) da camada de fios; e

em gque o dispositivo (1) compreende:

um dispositivo de movimento (15, 4) para mover O
meio de separagdo (10) em relacdo & camada de fios (5);

um dispositivo de controle (20) para controlar o
dispositivo de movimento (15,4);

um dispositivo de deteccao (25) para detectar fios
(5.1),

em que o dispositivo de deteccdo (25) permite a
deteccdo de uma posigao de referéncia (R) em relacao a
camada de fios (D); e

no qual o dispositivo de movimento (15, 4) pode
ser controlado de uma maneira tal que o meio de separagao
(10) pode ser levado a uma posicao de operagdo (A) em
relacdo a camada de fios (5) e pode executar um movimento de

separagao (18) no qual o meio de separacdo ¢é ao menos
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inserido parcialmente entre dois fios adjacentes, e em que
ao menos uma coordenada relativa (A) da posig¢do de operacao
(A) em relacdo a posigdo de referéncia (R) é um parametro
variavel do dispositivo de controle (20) ;

cujo método compreende as seguintes etapas:

detectar uma posicido de referéncia (R) em relagéo
& camada de fios (5);

proporcionar um valor para a coordenada relativa
(a), em gue o valor proporcionado em cada <caso €
disponibilizado ao dispositivo de controle (20) para
controlar o dispositivo de movimento (15);

controlar o dispositivo de movimento (15) de uma
maneira tal que o meio de separagao (10) ocupa a posigdo de
operagédo (A) correspondente ao valor proporcionado e executa
o movimento de separagado (18).

13. Método, de acordo com a reivindicacao 12,

caracterizado pelo fato de que uma distancia (A) entre a

posigcao de operagao (A) e a posigao de referéncia (R) &
selecionada como a coordenada relativa e um valor para esta
distancia ¢é tornado disponivel ao dispositivo de controle
(20) para controlar o dispositivo de movimento (15) .

14. Método, de acordo com gualquer das

reivindicacdes 12 ou 13, caracterizado pelo fato de que O

valor proporcionado ¢€ determinado como uma fungdo de um
titulo de fio de ao menos um dos fios (5.1) e/ou como uma
funcdo da média dos titulos de fio de uma pluralidade de
fios da camada de fios (5), e/ou uma funcdo de um namero

predefinido de fios a ser separados.
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15. Método, de acordo com a reivindicacdo 14,

caracterizado pelo fato de que o respectivo titulo de fio,

ou a média, ¢ predefinido ou medido antes da separagao da
quantidade parcial de fios.
16. Método, de acordo com a reivindicagdao 15,

caracterizado pelo fato de que uma imagem de um ou mais fios

(5.1) é produzida usando um sistema o&tico (30, 35, 30.1,
35.1) e o respectivo titulo de fio da média ¢é determinado
por processamento de imagem.

17. Método, de acordo com a reivindicagao 15,

caracterizado pelo fato de que a coordenada relativa (A) é

selecionada de uma maneira tal que um ou mais fios sé&o
separados pela execugdo do movimento de separacao (18), o
numero de fios separados é determinado depois de executado o
movimento de separacdo (18) e o respectivo titulo de fio, ou
a média, ¢é determinado da coordenada relativa selecionada
(A) e do numero determinado de fios separados.

18. Uso de um dispositivo, de acordo com qualquer

das reivindicacdes 1 a 11, caracterizado pelo fato de ser em

uma maquina téxtil, em particular uma maquina atadeira ou

uma maquina de remetegdo, ou uma magquina de aluguel.
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. RESUMO
“DISPOSITIVOA PARA ‘SEPARAR FIOS DE UMA CAMADA DE
FIOS, METODO PARA OPERAR O DISPOSITIVO E USO DO DISPéSITIVO”
Trata-se de um &ispositivo (1) que é usado para
separar uma quantidade parcial de  fios (5.1) de uma‘camada_
de fios (5) por intermédio de um meio de separagdo movel
(10), em gue a camada de fios (5) é formada com uma
pluralidade de fios diSpoétos . de. -modo adjqcente. o)
dispositivo compreende ﬁm dispositivo de movimenﬁo (15, 4)

para mover o meio de sepéracéo (10) em relagdo a camada de

fibs‘(15), um dispositivo de controle (20) para controlar o

-dispositivo de Vmovimentbf (15, 4) e um dispositivo de

deteccéo (25) para detectar fios, em/qué o) dispositivo de .

. detecgao (25) permite a detecgdo de - uma posigdo de

referéncia .(R) em relagdo & camada de ‘fios (5) e o
dispésitivo de movimento (15, 4) pode serAbontrolado de uma
méneira tal que © meio de separécéo (10) pode sef levado a
uma posig¢ao de operécéé (RA) em*rélagéo‘é cémada'de fios (5)‘

e pode executar um hwvimento de separagdo (18) no qual o

meio de separagdao (10) ¢é ao menos inserido parcialmente

- entre -dois fios adjacentes. AG menos uma coordenada relativa

‘

(8) da ‘posigéd de operagdo (A) em relacao a posigéo dé
referéncia (é)’ é um -parametro var?ével do dispositivo de
cbntroie>.(20)' e. ao menos um valor para esta_coordenada
relativa-}A)Jpode ser tornado disponivel pafa o ‘dispositivo

de controle (20).
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