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DESCRIZIONE del brevetto per invenzione industriale:
a nome: QORIZIO PAQOLO S.p.A. M' 97A 0 952
di nazionalita: italiana _

con sede in: RODENGO SAIANC (BS). ‘24 IIPR.1997
La presente invenzione si riferisce ad un apparato
tenditore (o, pill comunemente, tenditore) a controllo
automatico della tensiocne di pezze di filato.

La tensione del filatc gioca un ruolo importante nel-
la bobinatura; infatti, una tensione troppo elevata
pud danneggiare il filato, mentre una tensione troppo
bassa pud dare origine ad una confezione instabile,
che non potra svolgersi regolarmente.

Un difetto comune associato alle confezioni con av-
volgimento a bassa tensione e la loro tendenza a
creare le cosiddette “spire cadute”, che danno lucgo
ad ingarbugliamenti del filato.

Variazioni di tensione nelle diverse parti di un av-
volg;mento possono causare effetti indesiderati; per
esempio, con. molte fibre chimiche a bava continua
l'elevata tensione pud causare cambiamenti molecola-
ri, che influenzano la tingibilita, cosicché le va-
riazioni di tensione si manifestano sul tessuto sotio
forma di barre di colore.

Con i filati discontinui, solitamente si usa una ten-
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sione sufficiente a provocare la rottura dei “tagii”
del filato durante 1i’avvolgimento; cido permette la
loro eliminazione e sostituzione con un nodo, che
presenta il vantaggio di poter essere passato sul ro-
vescio del tessuto con il lavero di pinzatura, ma che
rappresenta pur sempre un difetto. Inoltre, le varia-
zioni della tensione di avvolgimento alteranc 11 1i-
vello al quale i tagli vengono eliminati e c¢id evi-
denzia 1l’irregolaritd del filato sul prodotto finito.
Attualmente, numerose sono le forme dei tenditori, il
pil semplice dei quali funziona come un perno di rin-
vie, in cui & richiesta una tensione di entrata pre-
definita prima di ottenere un aumento di tensione.
Altre tecniche semélici sono quelle di usare un peso
per dare un incremento fisso di tensione, secondo le
regole dei sistemi additivi; questo tipo di tenditore
permette di ottenere la tensione desideraté, ma non
una sua riduzione. Il solo modo di ottenerla & quello
di usare un comando positivo, che tende, perd, ad una
sovraliﬁentazione.

Altri sistemi pil sofisticati incorpcranc un control-
lo automatico della tensione del filato; di questi il
pill semplice ed il pilt comune & la leva di compensa-
zione. La tensione del filato agisce su wun pernoc

all’estremita libera di una leva ed altera la pres-
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sione applicata su un disco, che, a sua volta, modi-
fica la tensione; il sistema é regclato in modo tale
che, gquando la tensione desiderata nel filato & trop-
po alta, la pressione esercitata nella regicne del
discc si riduce per farla ritornare al suo livello.
Dal punto di vista tecnologico, si tratta di un ali-
mentatore negativo.

Tuttavia, un controllo di questo tipo presenta nume-
rosi inconvenienti: innanzitutto, non & compatibile
con una ampia gamma di velocita di lavoro, inoltre,
tende ad esaltare le variazioni di tensicne ed a pro-
vocare modificazioni alla torsione del filo; infine,
la regolazione della tensione del filato & influenza-
ta negativamente dall’usura nel tempo dei vari compo-
nenti. Tutto cid si traduce, inevitabilmente, in una
instabilitd della confezione del filato o, meglio, in
una incapacita della confezicne di opporsi alla de-
formazione. E’ evidente che una _confezione che si
sfascia causa disordine nel filato, lo rende inuti-
liézabile e si risolve in uno spreco {(particolarmente
gravi sono le conseguenze in ord%tura).

Scopo della presente invenzione, rquindi, € quello di
indicare un apparato tenditore a controllo automatico
della tensione di pezze di filato, che ovvi agli in-

convenienti sopra citati, ovvero realizzare un appa-
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rato tenditore che permetta di mantenere la tensiocne
delle pezze di filato costante per gualsiasi velocita
di scorrimento delle pezze stesse, al fine di ottene-
re una confezione di filato capace di conservare la
sua forma e struttura anche dopo un numero considere-
vole di manipolazioni e consentire uno svolgimento
rapidoc del filo in tutte le operazioni successive
della tessitura.

Altro scopo della presente invenzione & gquello di in-
dicare un apparato tenditore a controllo automatico
della tensione di pezze di filato, che abbia un wvasto
campo di impiego e sia compatibile con una ampia gam-
ma di velocitd di lavoro.

Altro scopo della presente invenzione & quello di in-
dicare un apparato tenditore che permetta un rapido
infilaggio, senza provocare né esaltare le variazioni
di tensione del filato.

Ultericre scopo dell’invenzione & quello di realizza-
re un apparato tenditore a controllo automatico della
tensione di pezze di filato, le cuil caratteristiche
non sianc influenzate dall’usura dei componenti.

Non ultimo scopo dell’invenzione & quello di realiz-
zare un apparato tenditore a controllce automatico
della tensione di pezze di filato, che non richieda

1’ impiego di tecnologie complesse o particolarmente
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costose, che sia faclile da utilizzare e che permetta
di ridurre sostanzialmente 1 tempi di lavorazione e
le perdite di produttivita, rispetto alle tecniche
note.

Questi ed altri scopi sonc raggiunti da un apparato
tenditore a controllo automatico della tensione di
pezze di filato seconde la rivendicazione 1, alla
quale si rimanda per brevita.

In modo vantaggioso, l1'apparato tenditore in oggetto
comprende due schede elettroniche, di cuil una di esse
viene montata in due apparati distinti.

Una prima scheda elettronica, montata in una cabina
elettromeccanica, ha la funzione di terminale di con-
trollo, dal quale é& possibile impostare i1 parametri
di tiraggio ovvero memorizzare e caricare programmi
applicativi di tiraggio.

Una scheda elettronica uguale é& montata a bordo
dell’apparato tenditore ed ha la funzione di gestire
direffamente 1’azionamento che pilota un motore di
tiraggio, in risposta ad un segnale di controreazione
proveniente da un trasduttore lineare di posizione,
che risulta solidale con una molla di tensionatura
della pezza di filato.

Una seconda scheda elettronica ha la funzione di met-

tere in comunicazione, tramite una linea seriale, un

e =t e s,
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apparato fisso ed unc in rotazicone; per fare cid si
utilizza un sistema di accoppiamento ottico a raggi
infrarossi.

A ciascuna variazione di velocita della pezza il si-
stema a molla reagisce mantenendo in tensione la pez-
za e dando informazione ad un programma applicativo
sulla posizione della molla, tramite un potenziometro
lineare; il controllo avviene aumentando o diminuendo
la velocita del motore (solidale con un rullo di re-
cupero della pezza) in funzione dell’informazione ri-
cevuta sulla posizione della molla, in modo da tenere
la tensione costante.

Ulteriori scopi e vantaggi della presente invenzione
risulteranno chiari dalla descrizione che segue e dai
disegni annessi, forniti a puro titolo di esempio
espliéativo e non limitativo, in cuil:

la figqura 1 & una vista frontale in alzata e parzial-
mente in sezione, di un apparato tenditore, secondo
la présente invenzione;

la figura 2 & una prima vista laterale dell’apparato
teﬁditore, di cul alla figura 1;

la figura 3 e una seconda vista laterale
dell’ apparato tenditore, di cui alla figura 1;

la figura 4 €& una vista in pianta e parzialmente se-

zionata dell’apparato tenditore di cui alla figura 1;
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la figura 5 mostra schematicamente una sezione tra-
sversale parziale dell’apparato tenditore secondo
i'invenzione, in modo da evidenziare il principio di
funzionamento del sistema automatico di tensionatura
delle pezze di filato;

la figura 6 mostra uno schema a blocchi del sistema
di controllo automatico della tensione di pezze di
filato in un apparato tenditore, seconde la presente
invenzione;

le figure 7-14 mostrano gli schemi circuitali relati-
vi ad una prima scheda elettronica utilizzata per il
controllo automatico di un apparato tenditore, secon-
do la presente invenzione;

la figura 15 mostra uno schema circuitale relativo ad
una seconda scheda elettronica utilizzata per il con-
trollo automatico di un apparato tenditore, secondo
la presente invenzione.

Con riferimento alle figure menzionate, con 10 & in-
dicato, genericamente, un tenditore a controllec auto-
matiéo della tensione di pezze F di filato, secondo
la presente invenzione, il quale comprende una strut-
turé ai sostegno fissa 31, un rullo di appoggic 20 su
cui viene fatta passare la pezza F di filato in in-
gresso, un rullo di tensionamento 21, responsabile

della tensionatura della pezza F stessa e due rulli

g LU n MU e e % e T Y gk yrT e meesegpea e T e e Siens 1
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di recupero 22 della pezza F.

I1 rullo di tensionamento 21 risulta solidale ad un
blocchetto 23 con relativo albero 230, che scorre,
mediante una serie di cuscinetti 24, all’interno di
una struttura di sostegnco 31 del tenditore 10.

Ad una delle estremita dell’alberc 230 & alloggiata
una molla 30 di spinta, opportunamente precaricata da
un manicotto di registro 231, che serve a tensionare
il rullo di tensionamento 21 della pezza F, 1l quale,
a sua volta, & connesso ad un trasduttore lineare di
posizione (o potenziocmetro) P.

Il tutto & fissato alla struttura di sostegno 31 del
tenditore 10 ed & solidale con un cursore C del tra-
sduttore lineare di posizione P.

Tra i rulli di recupero 22 scorre la parte terminale
della pezza F di filato; i suddetti rulli 22 sono po-

sizionati parallelamente tra loro ed almenc uno di

‘essi & solidale con l’asse di un motore asincrono 25,

del tipo senza ventilazione, che ruota ad una veloci-
td tale da mantenere la tensione della pezza F co-
stante al variare della velocita di scorrimente della
pezza F sul rullo di appoggio 20 del tenditore 10.

Il tenditore 10 viene azionato tramite una chiavetta
di accensione 26 ed il moto relativo fra i rulli di

recupero 22, i rulli 220 di appoggio e rotazione del-
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la pezza F ed 1l rullo avvolgipezza 221 viene assicu-
rato da un sistema di trasmissione a cinghia o catena
27, di per sé noto.

Con particolare riferimento alle figure 2 e 6, con 60
& indicata, schematicamente, una cabina elettromecca-
nica fissa di pilotaggio dell’apparato tenditore 10,
mentre con 310 é indicato, genericamente, un supporto
meccanico rotante, su cui & montato il tenditore 10.
La cabina elettromeccanica 60, che pud essere instal-
lata in una posizione relativamente distante
dall’apparato tenditore 10 ovverc pud essere annessa
al tenditore 10 (cosi come rappresentate in figura
2), comprende un pannello di controllo 29, su cui
l’utente pud impostare manualmente i parametri di
funzionamento ovvero caricare e memorizzare programmi
applicativi relativi al funzionamento della macchina,
una scheqa logica 51 ed una scheda elettronica 50,
che.ha una funzione di terminale di cdntrollo, al fi-
ne di impéstare i parametri di funzionamento.
Lalscheda 50 & connessa, tramite una linea seriale
54, ad una.seconda scheda elettronica 50A, del tutto
analoga alla precedente e montaté a bordo del suppor-
to meccanico rotante 310 del tenditore 10; la scheda
50A, tramite i bus di comunicazione 53, riceve in in-

gresso i segnali logici relativi alla posizione del
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cursore C ed alla velocita del rullo di recupero 22 e
del motore asincrono 25.

Il motore 25 é& azionato da un dispositive di aziona-
mento 28, quale un convertitore statico di frequenza
(0 “inverter”), mentre la scheda elettronica 50Avpi‘
lota, attraverso un comandc logico ad accesso diretto
53A, 1l dispositivo di azionamento 28 stesso.
Alternativamente, in luogo del motore asincrono 25,
si puo utilizzare un motore di tipo tradizionale, con
isolamento interno, annesso ad un dispositivo di
azionamento noto, di tipo “brushless”.

La scheda 50A, montata sul supporto rotante 310, ha
la funzione di gestire direttamente 1/inverter 28,
che pilota il motore asincrono 25 di tiraggio, in ri-
sposta ad un segnale di controreazione, proveniente
dal trasduttore di posizione lineare P, che risulta,
a sua volta, solidale con la molla 30 di tensionatura
della pezza F di filato.

Un sistema di accoppiamento ottiéo a raggi infraros-
si, iﬁdicatorgenericémente con il riferimentc 40, é
realizzato su una seconda scheda elettronica 40A ed
ha la funzione di mettere in comunicazione, tramite
la linea seriale 54, 1l'apparato fisso 60 ed il sup-
porto rotante 310.

In una particolare forma di realizzazione della pre-
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sente invenzione, la cabina elettromeccanica €0 & an-
nessa al tenditore 10 inferiormente ai rulli 220 di
appoggio e rotazione della pezza F e ad una pilastra
di base 32.

Con particolare riferimento alla figura 5, con E sono
indicati gli estremi ai quali & fissato il potenzioc-
metro P, mentre le frecce aventi come riferimento T
indicano la di;ezione ed il verso del vettore relati-
vo alla tensione del filato nelle posizioni immedia-
tamente a monte e a wvalle del . rullo di tensionamento
21, le frecce aventi come riferimento V indicano i
versi di rotazione dei rulli di recupero 22, le frec-
ce aventi come riferimento Z indicanc 1 versi di ro-
tazione dei rulli 220 di appoggic e rotazicone della
pezza F,%meﬁtrg'con X & 1ndicata la direzione di spo-
stamento del fullo di tensionamento 2] in risposta al
segnalefp;ééeniente dal potenziometro P.
Con_%afgigblare riferimento alle_figﬁ;en7—l4, con 71
é.ihdic%féiuﬁa unita eléttroniéa éi;elaborazione cen-
=tféi§ Qéitdati; completa di intérfag;ia 71A al pan-
nello céméndifz9 del sistema, di un sistema elettro-
nico;&i éontrollo 71B della tastiera de% pannells co-
mandi, di un blocco di memoria 71C di immagazzinamen-
to dei dati-e di un circuito ai;“fgset”_71D.

Con 72 & indicato un blocco di memorizzazione dei da-
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ti realizzato con circuiti elettronici 723, 72B tra-
dizionali ed un blocco logico 72C di determinazione
ed invio dei comandi al programma applicativo di ela-
borazione deil dati, con 73 e 74 sonc indicati due
circuitl elettronici di gestione, conversione digita-
le/analogica, conversione analogico/digitale e visua-
lizzazione dei dati relativi alla posizione della
molla 30 e della velocitd del motore 25, mentre con
75 & indicato un circuito elettronico di alimentazio-
ne del sistema di controlle, seccondo l1’invenzione.

Il circuito di alimentazione 75 si compone di un tra-
sformatore 75A di ingressoc (220 Volt/17 Velt), di un
ponte raddrizzatore 75B della tensione di ingressc e
di una serie di circuiti di filtraggio 75C, 75D.

Con 76 e 77, infine, sono indicati due blocchi elet-
tronici di gestione e di elaborazione, rispettivamen-
te, del parametri di ingresso e di uscita del sistema
di controllo, secondeo la presente invenzione.

In pérticolare, viene analizzato lo stato di tiraggio
sia dur;nte 1’inserzione della pezza F di filato nel
tenditofe 10 sia a macchina ferma e, in seguito, vie-
ne abilitata la rotazione del mofore 25 e del rullo
di recupero 22 ad una velocita controllabile tramite
un comando di coppia.

Lo scopo del sistema di controllo automatico & quello
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di mantenere la tensione T della pezza F costante per
ogni wvelocitd di scorrimento della pezza F stessa
all’interno dei rulli 20, 21 e 22; a gquesto proposi-
to, si utilizza un sensore (non illustrato) diretta-
mente collegato al trasduttore lineare di posizione
(pctenziometro) P.

I1 trasduttore P acquisisce e trasmette 1 segnalil
corrispondenti a tensioni o correnti di esercizio e
relativi alle posizioni della pezza F, sia 1in fase di
funzionamento dell’apparato tenditore 10 sia a mac-
china ferma, corrispondenti alla posizione relativa
di un punto appartenente alla molla 30, la quale, a
sua volta, si deforma in relazione alla tensione T
della pezza F sul rullo di tensionamento 21,

Il segnale prelevato dal trasduttore di posizione P
viene convogliato e trasmesso ad una unitad elettroni-
ca di elaborazione centrale 71 della scheda elettro-
" nica 50, posta in una cabina elettromeccanica 60 fis-
sa, esterna al tenditore 10, che lo elabora e che, in
seguito, in base'alle informazionl ricevute e tramite
un programma applicativo dedicéto, gestisce il fun-
zionamento dell’inverter 28 e del motore 25.

Infatti, a ciascuna variazione di velocita della pez-
za F sul rullo 21, la molla 30 reagisce tenendo in

tensione la pezza stessa F e dando informazioni al
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programma applicativo sulla sua deformazione, in base
alla variazione di posizione del cursore C del tra-
sduttore lineare di posizione © potenziometro P.

Il controllo della tensione della pezza F avviene
tramite il dispositive di azionamento 28, che comanda
un aumento ovverc una diminuzione del valore di cop-
pia motrice (e, quindi, della velocitd di rotazione)
da applicare al mectore asincronc 25 (che & solidale
con uno dei rulli di recupero 22), in funzicne dei
dati ricevuti relativamente alla deformazione della
molla 30 ed alla posizione relativa del curscre C, in
modo da tenere costante la tensicne T.

La trasmissione dei dati relativi alla posizione del-
la molla 30 avviene, in parte, tramite un coliegamen-
to seriale 54 tra l'unita elettronica di elaborazione
centrale 71 ed una seconda unitd elettronica di ela-
borazione 50A, posta a bordo del tenditore 10, attra-
verso una scheda elettronica 40A di accopplamento ot-
tico a raggi infrarossi.

Lunitda elettronica di elaborazione 5C0A pilota
l’inverter 28, mediante un comando ad accessc diretto
53A, sulla base di un segnale di controreazione 53
della velocita del motore 25, proveniente dallo stes-
50 inverter 28 e sulla base di un segnale di control-

lo proveniente dal potenziometro P.
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La trasmissione di potenza ed energia al motore 25
avviene tramite un collettore a tre wvie, indicato con
44 in figura 1, a spazzole rotanti 45, che & allog-
giato all’internc di un carter 4e6.

I parametri relativi alle velocitd del rullo di in-
gresso 20, del rullo di tensionamento 21 e dei rulli
di recupero 22, al sensore, al trasduttore lineare di
posizicone P, alla velocita di rotazione del motore 25
e tutti i wvalori di funzionamento impostabili
sull’inverter 28 sono programmabili sia automatica-
mente che manualmente su un pannello comandi 29, po-
sto nella cabina elettromeccanica 60 fissa, esterna
al tenditore 10 e connessc all’unita di elaborazione
centrale 71 della scheda elettronica 50.

‘Per la particolare applicazione si prevede di utiliz-
zare, preferibilmente, in una realizzazione pratica
esemplificativa e non limitativa, un motore asincrono
25 spe;iale, ad elevata dissipazione naturale, con
una flangia da 90 mm, fori da 5,5 mm ed un cavo di
lunghezza pari a 60 cm.

E’ installato, infine, un inverter 28 di tipo ultra-
piatto, che pud fornire in uscita valori elevati di
intensita di corrente (sino ad un massimo di 7 A) e
di potenza dissipabile (l’inverter 28 & progettato

per un valore pari a 0,37 kW, ma pud raggiungere,
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nella versione ampliata, un valore di 0,75 kW); in
tal modo, l'inverter 28 & in grado di sfruttare ap-
pleno le caratteristiche del motore asincrono 25 a
dissipazione naturale.

La frequenza di uscita dell’inverter 28 & programma-
bile in un intervallo di valori compresoc fra 0 e 1300
Hz (valorl estremi inclusi).

Dalla descrizione effettuata risultano chiare le ca-
ratteristiche dell’apparato tenditore a contrellc au-
tomatico della tensicne di pezze di filato, che & og-
getto della presente invenzione, cosi come chiari ne
risultano i vantaggi.

In particolare, essi riguardanc i seguenti aspetti:

~ possibilita di impostare i parametri di tiraggio
Oppure memorizzare e caricare programmi applicativi e
routines automatiche di tensionatura del filato;

- gestione diretta e simultanea dell’azionamento che
pilota il motore di tiraggio in risposta ad un segna-
le di controreazione relativo alla tensionatura della
pezza di filato;

- possibilita di mantenere costante la tensiéne delle
pezze di filato a tutte le velocita dell’apparato
tenditore;

- possibilita di monitorare in modo continuo il valo-

re della tensione del filato:
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- maggiore produttivita e maggiore qualita del filato
in vista delle operazioni successive da effettuare,
rispetto alle tecniche note.

E’ chiaro che numerose varianti possono essere appor-
tate all’apparato tenditore a controllo automatico
della tensione del filato, oggetto della presente in-
venzione, senza per questo uscire dai principi di no-
vita insiti nell’idea inventiva, cosi come & chiaro
che, nelia pratica attuazione dell’invenzione, i ma-
teriali, le forme e le dimensioni dei dettagli illu-
strati potranno essere qualsiasi a seconda delle esi-
genze e gli stessi potranno essere sostituiti con ali-

tri tecnicamente equivalenti.

Ing. Barzand & Zanardo Milano S.p.A.
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RIVENDICAZICNI
1. Apparato tenditore (10} a controllo automatico
della tensione (T) di pezze (F) di filato comprenden-
te una struttura esterna di sostegno (31), una pia-
stra di base (32), un supportc meccanico rotante
{310} su cui é& montato lfapparato tenditore (10}, una
chiavetta di accensione {26), almenoc un primo rullo
di ingresso {20) della pezza (F) di filato
all’interno dell’apparato tenditore (10), almeno un
secondo rulleo di tensionamento (21), fissato a detta
struttura di sostegno (31), tramite una pluralita di
supporti (23) e solidale ad un alberc (230} scorrevo-
le su cuscinetti (24), almeno un terzo rullo di recu-
pero (22) della pezza (F), che risulta solidale con
17asse di un motore (25) di tiraggio del filate, det-
to motore (25) essendo pilotato da un dispositivo di
azionamento (28), la trasmissione del moto rotatecrio
fra detti primo (20), secondo (21) e terzo rullo (22)
essendo realizzata mediante una trasmissione a cin-
ghia 6 catena (27), caratterizzato dal fatto che a
detto secondo rullo di tensionamento (21) & connesso
un elemento elastico (30), il quale é fissato alla
struttura di sostegno (31} dell’apparato tenditore
(10) e su cui & montato solidale un cursore (C) di un

dispositivo sensore e/o trasduttore di posizione (P),
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detto dispositivo (P) essendo collegato ad almeno una
prima scheda elettronica (50A), che ha la funzione di
gestire, tramite un programma applicativo di elabora-
zione elettronica, il funzionamento di detto disposi-
tivo di azionamento (28), sulla base di un segnale
proveniente da detto dispositivo sensore e/o trasdut-
tore (P) e di un segnale di controreazione provenien-
te da detto dispositivo di azionamento (28), in modo
che, ad ogni variazione di velocitad della pezza (F)
nell’apparato tenditore (10}, la tensione (T) del fi-
lato rimanga costante.

2. Apparato tenditore {(10) come alla rivendicazione
1, caratterizzato dal fatto che detta prima scheda
elettronica (50AR) colloquia con detto dispositivo di
azionamento (28) tramite un comando logico di con-
trollo ad accesso diretto (53A).

3. Apparato tenditore (10) come alla rivendicazione
1, caratterizzato dal fatto che detta prima scheda
elettfonica {(50A) & collegata ad almeno una seconda
scheda elettronica (50), uguale alla prima (50A), at-
traverso un sistema di accoppiamento otfico {40) a
raggi infrarossi, che viene realizzato mediante aime-
nc una terza scheda elettronica (404).

4. Apparato tenditore (10) come alla rivendicazione

3, caratterizzato dal fatto che detta seconda scheda
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elettronica (50) ¢é montata in una struttura fissa
(60), esterna all’apparato tenditore (10) ed e con-
nessa ad un pannello di controllo (29), dal gquale &
possibile impostare i parametri di ingresso
dell’apparato tenditore {(10) ovvero memorizzare e ca-
ricare programmi applicativi di funzionamento
dell’ apparato (10) e ad una scheda logica (51) conte-
nente 1 parametri di funzionamento dell’apparato ten-
ditore (10).

5. Apparato tenditore (10) come alla rivendicazione
3, caratterizzato dal fatto che detta terza scheda
elettronica (40A) mette in comunicazione, tramite una
linea seriale (54}, una cabina elettromeccanica (60)
e detto supportc meccanico rotante (310}, su cui @&
montato l’/apparato tenditore (10}.

6. Apparato tenditore (10) come alla rivendicazione
1, caratterizzato dal fatto che detti segnall prove-
nienti da detto dispositivo sensore e/o tfasduttore
(P) e daléetto dispositivo di aziénamento'(28) sono
segnali logici, che viaggiano in linee di comunica-
zione (53) a bus.

7. Apparato tenditore (10G) come alla rivendicazione
1, caratterizzato dal fatto che detto elemento ela-
stico (30) & costituito da una molla, la cui deforma-

zione da informazioni relative al wvalore di tensione
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(T) della pezza (F) di filato in corrispondenza di
detto secondoc rulle di tensionamento (21).

8. Apparato tenditore (10) come alla rivendicazione
1, caratterizzato dal fattc che detto motore (25) &
un motore asincrono ad elevata dissipazione naturale
e senza ventilazione e che detto dispositivo di azio-
namento (28} e un convertitore statico di frequenza o
inverter, che pud fornire in uscita una corrente mas-
sima erogabile di 7 A ed una potenza dissipabile mas-
sima di 0,75 kW e che é regolabile all’interno di un
intervallo di valori di frequenza compreso tra 0 e
1300 Hz (valori estremi inclusi).

9. RApparato tenditore (10) come alla rivendicazione
1, caratterizzate dal fatto che detto motore (25) &
un motore tradizionale con isolamentc interno e ca-
ratterizzato dal fatto che detto dispositivo di azio-
namento (28} é& del tipo “brushless”.

10. Apparato fenditore (10) come alla rivendicazione
1, cératte;izzato dal fatto che Aetta prima scheda
elettronica (50A) comprende una unita elettronica di
elaborazione centrale dei dati (71), un sistema elet-
tronico di controllo (71B) di un terminale di inseri-
mento dei dati, almeno un primo elemento di memoria
(71C) ed immagazzinamento dei déti, un circuito elet-

tronico di “reset” (71D), almeno un secondo elemento
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di memoria (72, 72A, 72B) ed immagazzinamento dei da-
ti, un elemento logico (72C) per la determinazione e
1’invio di comandi ad un programma applicative di
elaborazione elettronica dei .dati, una pluralita di
circuiti elettronici (73, 74) di gesticne, conversio-
ne digitale/analogica, analogico/digitale e visualiz-
zazione dei dati, almeno un circuitc elettronice di
alimentazione (75) ed una pluralita di mezzi elettro-
nici (76, 77) di gestione, elaborazione dei dati re-
iativi allo stato di tiraggic delle pezze (F) di fi-
lato nell’apparato tenditore (10} ed abilitazione al-
la rotazione di detto motore (25) ad un valore di ve-
locita angolare controllabile.

11. Apparato tenditore (10) come alla rivendicazione
8, caratterizzato dal fatto che la trasmissione di
pocienza ed energié al motore asincrono (25} avviene
tramite un collgﬁtore (44) a tre vie, a spazzole ro-
tanti (45), alloggiato all’interno di un carter (46).
12}'Appaf§toftenditore (10) come sostanzialmente de-

scritto ed illustrato nei disegni allegati.

Ing. Barzand® & Zanardo Milanc S.p.A.

| MANBATARL
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