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Relatério Descritivo da Patente de Invencdo
para “MAQUINA TEXTIL E METODO DE CONTROLE
DESTA.”

A presente invencdo estd relacionada a uma
maquina téxtil ¢ método de controle desta.

E conhecido que em maquinas téxteis, tais como
em teares de agulha, dentre as quais também estdo incluidas as
maquinas de croché, a formagdo do produto téxtil tem lugar pelo
entrelacamento mutuo, seguindo padrdes pré-determinados, de
uma pluralidade de urdiduras de fios tecidos, adequadamente
engajados pelo respectivo entrelacamento ou membros de
tecelagem; os ultimos sdo por exemplo as guias dos flos de
urdidura montadas em uma ou mais estruturas de guias dos fios de
urdidura, um nimero pré-determinado de laminas curvadas e pelo
menos uma agulha.

Também  so  apresentados  membros
auxiliares tais como dispositivo de .sobre-golpeamento de fios-
tecidos e quadros de passagem de fios de urdidura compactos.

Estes membros de entrelacamento sdo operados
através de atuadores apropriados, ou mecanismos cinematicos do
tipo mecdnico, através de movimentos ciclicos sincronizado para
provocar 0 mituo entrelagamento dos fios de urdidura e fios de
tecido seguindo um padrio de tecelagem desejado.

Os fios de tecido s3o alimentados para
respectivos membros de entrelacamento por uma pluralidade de

bobinas montadas em uma estrutura em forma de rack chamada
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“estrutura de desenrolamento”, enquanto os fios de urdidura sdo
desenrolados a partir de uma pluralidade de cilindros suportados
por um conjunto de desenrolamento carregando cilindros.

Também estdo providos rolos de remogdo
apropriados que devem provocar o deslizamento do produto téxtil
e progressivamente suprir o mesmo para a saida da maquina.

As bobinas nas quais os fios de tecido estdo
enrolados estdo livres para girar em torno dos seus eixos de
rotagdo longitudinais, ¢ a tensdo com a qual os flos de tecido sdo
alimentados para as respectivas laminas curvadas ¢ determinada
pela velocidade de rotacdo dos rolos que estdo interpostos entre a
as bobinas e as ldminas curvadas e estdo dispostos proximos a
cada um de modo a unir os fios de tecido.

A rotacdo destes rolos € usualmente provocada
por uma conexfdo cinematica entre os referido rolos e o eixo
principal da maquina de téxtil; uma vez que esta conexdo ¢ de um
tipo puramente mecanico, ¢la mantém uma posicfo fixa durante a
produgdo de todo o tecido.

Por esta razdo, cada lamina curvada sempre
recebe a mesma quantidade de fio de tecido em uma unidade de
tempo e, para variar esta quantidade, a maquina deve ser
paralisada e as relagbes de conexdes cinematicas entre o eixo
principal e os referidos rolos também devem ser modificadas.

Deste modo, os fios de tecido também sdo
alimentados para as guias dos fios de urdidura através dos rolos

dispostos adequadamente proximos um ao outro ¢ o produto
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acabado € recolhido a partir da mdquina por um membro de rolo
muito similar.

Tanto o membro de alimentagio dos fios de
tecido ¢ o membro de remogfo do produto tecido sdo
mecanicamente conectados ao eixo principal, de modo que a
relagdo de referéncia (isto ¢ a relagdo entre o numero de
revolucdes tomadas na unidade de tempo pelos rolos
alimentador/removedor e o nimero de revolugdes tomada na
mesma unidade de tempo pelo cixo principal) se mantém
constante durante todo o trabalho do produto tecido.

Conseqlientemente, nio ¢ possivel alterar o
tensionamento do tecido e fios de tecido quando supridos para as
respectivas barras sem interromper a operac2o da maquina, nem €
possivel modificar a tensdo de tracdo aplicada quando o produto
acabado € removido a partir da maquina.

Por esta razdo, pela adogdo destas modalidades
de uso do tear ndo € possivel alterar a compacidade do tecido ou
densidade tanto em uma dire¢do transversal como em uma dire¢do
paralela a extensdo do produto tecido, sem interromper a operacio
da maquina.

Em adi¢#o, exatamente devido ao fato de que a
urdidura e fios de tecido sdo alimentados para as guias dos fios de
urdidura ¢ laminas curvadas com uma tensio constante, € 0
produto tectdo ¢ levado a deslizar entre os rolos de remog¢io com
uma tensdo constante, em um tempo em que ndo € possivel obter-

se um efeito estético particular através de uma varia¢io
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controlada da compacidade do tecido, sem interromper a operagao
da maquina, referidos efeitos estéticos compreendem alternagdes
entre regides de menor espessamento € de regides mais
compactas, com o adensamento ou estiramento do produto tecido
ao longo de uma dire¢do substancialmente perpendicular a dire¢éo
do movimento na qual o produto de tecido € movido por si mesmo
para os rolos de remogao, etc.

A presente invengdo almeja a solugdo dos
obstaculos acima mencionados.

Em particular, a presente invencao € voltada
para tornar possivel que uma maquina de tecido e o método de
controle da mesma, sejam capazes de variar o tensionamento dos
fios de tecido, quando estes sao alimentados as laminas curvadas,
sem interromper a operagdo da maquina.

Outro objetivo da presente invencdo € prover
uma maquina téxtil e o método de controle desta, permitindo que
o tensionamento de remog¢do do produto téxtil vindo da maquina
seja varidvel sem interromper a operagao da maquina.

E ainda um objetivo adicional da invencgdo
prover uma maquina de tecelagem e o método de controle desta,
que permita que a fabricagdo de artigos possuindo por¢des de
compacidade diferentes em uma dire¢do tanto paralela como
transversal a propria extensao do produto possa ser feita de uma
maneira automatica.

Os objetivos acima mencionados e ainda os

objetivos adicionais sdo substancialmente alcangados por uma
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maquina téxtil, e o método de controle desta, de acordo com as
caracteristicas exibidas nas reivindicagdes em anexo.

Caracteristicas e vantagens adicionais se
tornardo mais aparentes a partir da descricdo detalhada de uma
concretizagio preferida de uma maquina téxtil e o mctodo de
controle desta, dado daqui por adiante por intermédio de um
exemplo ndo limitativo com o auxilio dos desenhos que se
seguem, nos quais:

- Fig. 1 é uma vista em perspectiva diagramatica
parcial de uma maquina téxtil de acordo com a presente
mvengdo;

- Fig. 2 mostra uma vista detalhada de uma
primeira etapa de operaco da maquina da Fig. 1;

- Fig. 3 mostra uma vista detalhada de uma
segunda etapa de operacdo da maquina da Fig. 1;

- Fig. 4 mostra diagramaticamente uma sec¢io
tomada ao longo da linha I'Va-1Vb da maquina da Fig. 1;

- Fig. 4b mostra diagramaticamente uma secdo
tomada ao longo da linha IVb-IVb da maquina da Fig. 1;

- Fig. 4c mostra diagramaticamente uma se¢io
tomada ao longo da linha IVc-IVe da maquina da Fig. 1;

- Fig. 5 € um diagrama de bloco da maquina da
Fig. 1;

- I'ig. 6 mostra diagramaticamente a estrutura

logica da memdria empregada na maquina da Fig. 1;
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Com referéncia aos desenhos, uma maquina
téxtil de acordo com a presente invengdo foi genericamente
identificada com referéncia ao numeral 1.

A maquina téxtil 1 que € preferivelmente uma
maquina de tear de agulha, compreende uma pluralidade de
estruturas 2, sendo que, estdo montada em cada qual uma
pluralidade de guias dos fios de urdidura 3; também ¢ observado
que na Fig.1, para fins de clareza do desenho, somente uma
porcao horizontal de cada estrutura 2 foi mostrada.

Para cada guia de fio de urdidura 3 existe uma
fenda 4 adaptada para engatar um respectivo produto téxtil 5.
Cada estrutura 2 ¢ movida em uma substancial dire¢io vertical,
entre duas ou trés posi¢cdes de operacdo; correspondente a cada
uma das referidas posi¢des de operacdo existe uma altura
diferente na qual as fendas das guia de fios de urdidura 3
suportadas pela referida estrutura 2 sdo posicionadas.

As estruturas 2 podem ser conectadas
diretamente com o eixo principal 12 do tear 1, por intermédio e
uma cadeia de cames, ou eles podem ser movidos por atuadores
eletromecanicos, adequadamente operados de acordo com
programas pré-estabelecidos.

A maquina 1 adicionalmente compreende pelo
menos uma lamina curvada 6 que estd em uma extremidade desta
¢ possul uma por¢do de engajamento 6a para guiar o fio de tecido

19 em dire¢do aos fios de tecido 18.
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A ldmina curvada 6 ¢ conduzida em um
movimento reciproco, de modo que a por¢do de engajamento 6a
se move ciclicamente proximo a, e afastada dos fios de tecido 18
seguindo uma trajetéria em arco em um plano substancialmente
horizontal.

Também ¢é provida uma agulha 8, disposta lado
a lado com os referidos fios de urdidura 18 para manter o fio de
tecido 19 e habilitar o entrelacamento do mesmo com os fios de
urdidura 18.

O dispositivo de sobre-golpeamento 200
assegura o engatamento do fio de tecido 19 com a porc¢lo de
extremidade lagada 8a da agulha 8; um quadro de passagem de
fios de urdidura 201 empurra o fio de tecido 19 para uma porcao
de produto téxtil ja fabricada para melhorar o engajamento mutuo
entre os fios de urdidura 18 ¢ o fio de tecido 19 em si mesmos.

Os fios de urdidura 18 dependem do tipo e
produto a ser fabricado, pode ser disposto em duas ou trés
carrelras; se sdo empregadas duas carreiras de fios de urdidura 18
, cada estrutura 2 deverd ser deslocdvel entre duas posicdes de
operagdo, enquanto que, se trés carreiras de fios de urdidura 18
serdo empregadas, cada estrutura 2 deverd ser deslocavel entre
trés posigdes de operagio.

Os fios de wurdidura 18 de cada carreira séo
desenrolados a partir de um carretel de tear 11; os carretéis de tear

11 sdo suportados por uma estrutura carregadora de cilindro de
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tear 203. Para melhor clareza, um fio de urdidura 18 simples de
cada carreira fo1 mostrado na Fig.1.

A operacdo da maquina téxtil 1 serd agora
brevemente descrita.

Durante a primeira etapa de operagdo do tear ]
(Fig. 2), a ldmina curvada 6 toma uma primeira posi¢do de
operagdo, na qual a por¢fo do fio de tecido 19 guiada pela lamina
curvada 6, & posicionado transversalmente aos fios de urdidura 18
, de modo a engatar o ultimo para fabricagdo de um novo fio de
tecido de tecido 3.

Sob estas condigdes, o dispositivo de sobre-
golpeamento 200 exerce uma pressdo para baixo no fio de tectdo
19, de mode que o Gltimo ¢ engatado com a porgdo de lagada 8a
da agulha 8.

Na segunda etapa de operagdo (Fig.3), a lJamina
curvada 6 ¢ retraida de modo a mover sua superficie de
engatamento 6a para fora da agulha §; concorrentemente, o
dispositivo de sobre-golpeamento 200 se move para cima,
permitindo que a agulha 8 assuma uma posicéo retraida, guiando
o fio de tecido 19 até que este entre em contato com a por¢do de
tecido 5 ja fabricada.

Subseqiientemente, o quadro de passagem de
fios de urdidura 201 € movido para préximo do tecido 3, para
prensar o fio de tecido 19 contra a porg¢io de tecido 5 ja fabricada,

e travar a nova posi¢ao tomada pelo fio de tecido 19 no tecido 5.
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Finalmente, o quadro de passagem de fios de
urdidura 201 se move para fora do tecido 5, e as guias de fio de
urdidura 3 sfo movidas de acordo com um programa de trabalho
pré-determinado, iniciando entfo um novo ciclo de operagdo da
maquina 1 para fabrica¢io de uma subseqiiente carreira de tectdo.

O tecido 5 é por esta razdo definido por uma
sucessdo de carreiras de tecidos em engajamento com os referidos
fios de urdidura 18; cada carreira de tecido ¢ definida pela porglo
de fio de tecido 19 entrelacada com os fios de urdidura 18 em um
ciclo de trabatho.

Por esta razdo, cada carreira de tecido do tecido
5 corresponde a realizagfo de todas as etapas de operagdes acima
uma vez.

Cada fio de tecido 19 € enrolado em torno de
uma bobina correspondente 14, montada em uma estrutura de
desenrolamento 15 e € progressivamente alimentado para uma
lamina curvada 6 para fabricar o produto téxtil 5.

Interposto entre os carrctéis de tear 11 e as
estruturas 2 estd um primeiro membro de alimentacdo 20, para
alimentar as guias com o respectivo fio de urdidura 18.

Na concretizagfo preferida, o primeiro membro
de alimentacdo 30 compreende um primeiro rolo 21, um segundo
rolo 22 disposto proximo ao primeiro rolo 21 e a um terceiro rolo
23 disposto proximo ao segundo rolo 22.

O primeiro rolo 21 possui um primeiro arco de

superficie 21a com o qual o fio de urdidura 18 estd engatado



10

15

20

25

10

durante o suprimento do referido fio de urdidura para a lamina
curvada 6; o primeiro arco de superficie 21a possui uma primeira
extremidade 21b e uma segunda extremidade 21c confinando a
por¢do do rolo com a qual o fio de urdidura 18 repousa.

Do mesmo modo, o segundo rolo 22 possui
um segundo arco de superficie 22a possuindo uma primeira
extremidade 22b e uma segunda extremidade 22c; o terceiro
rolo 23 possui um terceiro arco de superficie 23a possuindo
pelo menos uma extremidade 23b.

Preferivelmente, como mostrado na Fig. 4a, os
rolos 21, 22 e 23 s@o dispostos proximos uns aos outros de
modo que a segunda extremidade 21c do primeiro arco de
superficie 21a estd coincidente com a primeira extremidade 22b
do segundo arco 22a, e a segunda extremidade 22c¢ do
segundo arco de superficie 22a esta coincidente com a primeira
extremidade 23b do terceiro arco23a.

Um primenro atuador eletromecanico 30 esta
conectado com o primeiro membro de alimentacdo 20 para
conduzir os referidos rolos 21, 22 e 23 em rotagdo e suprir as
guia de fio de urdidura com os respectivos fios de urdidura
18 em uma dada tensdo que, conforme serd melhor esclarecido a
seguir, pode ser variada durante a fabricagdo do produto téxtil 5.

Em mais detalhe, o primeiro atuador eletromecanico 30 ¢
composto de um motor elétrico 31, preferivelmente um
motor sem escovas, € de um dispositivo de ativagdo elétrico 32

para energizar € controlar o motor 31.
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O motor elétrico 31 ¢ provido com um eixo de
saida 33 que, quando energizado pelo referido dispositivo de
ativagio elétrico 32, € colocado em rotagio.

O eixo de saida 33 esta conectado com ©
primeiro ¢ preferivelmente terceiro rolos, 21, 23, do primeiro
membro de alimentacio 20, em que o segundo rolo 22 ¢ montado
intermediario em um respectivo eixo de rotacgdo, além disso pela
variacdo da velocidade de rotacfio do eixo de saida 33 € possivel
regular o tensionamento dos fios de urdidura 18 quando suprido
para a guia de fio de urdidura 3.

Um segundo membro de alimentacdo 40 esta
interposto entre o cilindro de tear e a barra guia 6 para suptir o
altimo com fios de urdidura 18.

O segundo membro de alimentagdo 40 estd
interposto entre as bobinas 14 ¢ ldmina curvada 6 para suprir o
ultimo com o fio de tecido 19.

O segundo membro de alimentacdo 40 (Fig. 4b)
¢ composto de um primeiro rolo 41, segundo rolo 42, e um
terceiro rolo 43; o primeiro rolo 41 possui um primeiro arco de
superficiec 41la  para o fio de tecido 19 estar confinado pelas
primeira e segunda extremidades 41b, 41c¢.

O segundo rolo 42 possui um segundo arco de
superficie 42a confinado pelas primeira e segunda extremidades
42b, 42¢; o terceiro rolo possui um terceiro arco de superficie 43a

possuindo pelo menos uma primeira ¢xtremidade 43b.
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Convenientemente, o primeiro, segundo e
terceiro rolos 41, 42, 43 estdo dispostos proximos uns aos outros
de modo que a segunda extremidade 61c¢ do primeiro arco de
superficie 41¢ do primeiro arco de superficie 41a esta coincidente
com a primeira extremidade 42b do segundo arco de superficie
42a, e a segunda extremidade 42¢ do segundo arco de superficie
42¢ esta coincidente com a primeira extremidade 43b do terceiro
arco 43a.

Um segundo atuador eletromecanico 50 esta
conectado com o segundo membro de alimentagdo 40, para
conduzir os referidos rolos 41, 42, 43 em rotagdo € suprit a
ldmina curvada 6 com o respectivo fio de tecido 19 em uma dada
tensdo que, como sera melhor esclarecido a seguir, pode ser
variada durante a fabrica¢fo do produto téxtil 5.

Em mais detalhes, o segundo atuador
eletromecdnico 50 € composto de um motor elétrico 51,
preferivelmente um motor sem escovas, ¢ de um dispositivo de
ativacdo elétrico 52 para energizar e controlar o motor 51.

O motor elétrico 51 € provido com um eixo de
salda 53 que, quando energizado pelo referido dispositivo de
ativacdo elétrico 52, € colocado em rotagdo.

O eixo de saida 53 estd conectado com o
primeiro ¢ preferivelmente terceiro rolos, 41, 43, do segundo
membro de alimentagiio 40, em que o segundo rolo 42 é montado
intermedidrio em um respectivo eixo de rotagdo; pela variacdo da

velocidade de rotagdo do eixo de saida 33 € possivel além disso
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regular o tensionamento do fio de tecido 19 quando suprido para
a ldmina curvada 6.

Um membro de remocdo 60 estd posicionado
préximo a referida ldmina curvada 6, dispositivo de sobre-
golpeamento 200, quadro de passagem de fios de urdidura 201 e
agulha &, para se ligar ao produto téxtil 5 e retira-lo para a saida
da maquina 1.

O membro de remoc¢do 60 (Fig. 3¢) consiste de
um primeiro rolo 61, um segundo rolo 62 e preferivelmente um
terceiro rolo 63; o primeiro rolo 61 possul um primeiro arco de
superficie 61a para o produto téxtil 5 possuindo uma primeira ¢
segunda extremidades 61b, 61c.

O segundo rolo 62 possui um segundo arco de
superficie 62a, delimitado por uma primeira ¢ uma segunda
extremidades 62b, 62¢; o terceiro rolo 63 possui um terceiro arco
de superficie 63a possuindo pelo menos uma primeira
extremidade 63b.

Convenientemente, o primeiro, segundo e
terceiro rolos 61, 62, 63 estdo dispostos proximos uns aos outros
de modo que a segunda extremidade 61c¢ do primeiro arco de
superficie 61a estd coincidente com a primeira extremidade 62b
do segundo arco de superficie 62a, e a segunda extremidade 62¢
do segundo arco de superficie 62a estd coincidente com a
primeira extremidade 63b do terceiro arco de superficie 63a.

Um terceiro atuador eletromecénico 70  esta

conectado com o membro de remogdo 60, para conduzir os
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referidos rolos 61, 62, 63 em rotaco e retirar o produto téxtil 5 de
acordo com um dado tensionamento que, como serd melhor
esclarecido a seguir, pode ser variado durante a fabricagdo do
produto téxtil 3.

Em mais detalhes, o terceiro atuador
eletromecénico 70 ¢ composto de um motor elétrico 71,

preferivelmente um motor sem escovas, e de um dispositivoe de

ativagdo elétrico 72 para energizar ¢ controlar o motor 71. O

motor ¢létrico 71 estd equipado com um eixo de saida 73 que;
quando energizado pelo referido dispositivo de ativagdo 72, ¢
conduzido em rotacio.

O eixo de safda 73 estd conectado com o
primeiro ¢ preferivelmente terceiro rolos, 61, 63, do segundo
membro de alimentacdo 60, em que o segundo rolo 62 ¢ montado
intermedidrio em um respectivo eixo de rotacfo; pela variacdo da
velocidade de rotacdo do eixo de saida 73 € possivel entdo regular
a tensfo de tracdo do produto téxtil 5. Deve ser apreciado que 0s
motores 31, 51 e 71 podem ser tanto motores sem escova como
motores de passo.

A maquina téxtil 1 adicionalmente compreende
um eixo principal 12, colocado em rotacdo por meios de atuacfo
apropriados (ndo mostrado nos desenhos) preferivelmente
compreendendo um motor elétrico.

O eixo principal 12 ¢ utilizado para prover uma
referencia a0 movimento sincronizado dos diferentes membros

dos quais a maquina téxtil € feita; realmente, estruturas 2, lamina
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curvada 6 , dispositivo de sobre-golpeamento 200 , quadro de
passagem de fios de urdidura 201 e agulha 8 diretamente ou
indiretamente derivam suas posi¢des e velocidade de movimento
a partir de uma posi¢io angular PA e da velocidade de rota¢éo do
eixo principal 12.

A conexdo entre o eixo principal 12 ¢ os
membros 2, 6, 200, 201 ¢ 8 pode ser de um tipo exclusivamente
mecénico, consistindo de mecanismos cinematicos intermediarios
apropriados; tais  como encadeamentos suavizados;
alternativamente, a posi¢do angular PA do eixo principal 12 pode
ser detectada por um sensor 13 (um codificador, por exemplo) de
modo que um controle do tipo eletrdnico, ativa atuadores
eletromecénicos conectados com os referidos membros e podem
manter os ultimos sincronizadas com o eixo principal 12.

Como serd aparente a seguir, também o
movimento dos membros de alimentacdo 20, 40 ¢ membro de
remogdo 60 estdo sincronizados com a rotagdo do eixo principal
12.

De modo a controlar a opera¢io completa da
maquina 1 e os membros dos quais ela & compreendida, a
maquina 1 esté equipada com um aparelho de controle 80 que, em
adicdo ao referido  primeiro, segundo e terceiro atuadores
eletromecéanicos 30, 50, 70 também compreende um controlador
90.

O controlador 90 ¢ o primeiro de todos a estar

provido com uma memodria 100 na qual estdo armazenados os
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pardmetros necessarios para regulagem da operagdo da maquina
1.

Em mais detalhe, a memoéria 100 contém uma
pluralidade de registros 110, cada um dos quais estd associado
com uma respectiva carreira de tecido Sb do produto téxtil;
registros 110 sfo entdo dispostos em uma seqliéncia ordenada,
corr¢spondente a seqiiéncia das carreiras de tecidos do produto
téxtil 5.

Cada registro 110 consiste de uma pluralidade
de campos, cada um dos quais estd designado para conter um
respectivo pardmetro de operagdo de um dispositivo da maquina
1.

Um primeiro campo 112a contém um parametro
principal 111, representativo da carreira de tecido correspondente
ao registro 110; o pardmetro principal 111 € convenientemente
um cddigo numérico progressivo: O registro 110 possuindo o
pardmetro principal 111 igual a “1” corresponde a primeira
carreira de tecido que é feita, o registro possuindo o parametro
principal igual a “2” corresponde a segunda carreira de tecido
que ¢ feita.

Um segundo campo 112b do registro 110
contém um parmetro de deslocamento PS, representativo de um
deslocamento vertical de pelo menos uma estrutura 2 levada para
fora para' fazer a carreira de tecido associada com o registro 110; a
largura de movimento das estruturas 2 realmente € variada

durante a fabricagdo do produto téxtil 5 para s¢ obter geometrias
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particulares de decoracdes deste, ¢ o0s pardmetros de
deslocamento PS representam a quantidade destes deslocamentos.

Um terceiro campo 112¢ do registro 110 contém
um primeiro pardmetro de referéncia PI1, associado com a
carreira de tecido correspondente ao referido registro 110, e
representativo da relagdo de acompanhamento entre o eixo de
saida 33 do motor 31 do primeiro atuador eletromecénico 30 e o
e1xo principal 12.

O primetro pardmetro de acompanhamento P}l
¢ determinado, carreira por carreira, de modo a continuamente
ajustar a relagdo de acompanhamento entre o eixo de saida 33 do
motor 31 do primeiro atuador eletromecédnico 30 e o eixo
principal 12.

A proposito, o controlador 90 estd equipado
com um primeiro meio de cédlculo 91 para calcular o primeiro
pardmetro de acompanhamento PI1 dependendo do parmetro de
deslocamento PS pertencente ao mesmo registro 110; realmente ¢
importante que a quantidade do fio de urdidura 18 suprida pelo
primeiro membro de alimentagdo 20 para o guia de fio de
urdidura 3 deva ser adequadamente ajustada, dependendo dos
deslocamentos levados pelas estruturas 2.

Um quarto campo 112d do registro 110 contém
um segundo pardmetro de referéncia PI2, associado com a
carreira de tecido correspondente a este registro 110, e

representativo da relagdo de acompanhamento entre o eixo de
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saida 53 do motor 51 do segundo atuador eletromecanico 50 ¢ o
eixo principal 12.

Para determinar este segundo pardmetro de
referéncia do segundo parametro de referéncia P12, o controlador
90 ¢ provido com um segundo meio de calculo 92,
preferivelmente dependendo de informagdes apropriadas
introduzidas pelo usudrio e representativas de um tipo de efeito
estético ou ornamental que € desejado para ser obtido no tecido 5.

Um quinto campo 112e do registro 110, contém
um terceiro parametro de referéncia P13, associado com a carreira
de tecido correspondente a este registro 110, e representativo da
relagdo de acompanhamento entre o eixo de saida 73 do motor 71
do terceiro atuador eletromecanico 70 e o eixo principal 12.

De modo a determinar o valor do referido
terceiro parametro de referéncia PI3, o aparelho de controle 80 ¢
provido com um terceiro meio de calculo 93; referido meio
conduz ao calculo do terceiro pardmetro de referéncia P13, de uma
tal maneira que esta € proporcional a densidade de lagos de fio por
centimetro, tal como introduzido pelo operador.

A luz do descrito acima, torna-se aparente que a
memoria 100 do controlador 90 possui uma estrutura logica muito
similar a uma tabela, na qual cada linha ¢ definida por um registro
110 e mantém todos os parametros relacionados ao trabalho de
uma carreira de tecido correspondente do produto té€xtil; por outro
lado, cada coluna mantém uma seqiiéncia ordenada dos

parametros relacionados a um elemento particular da maquina ou
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produto téxtil, cada um dos quais se refere a uma carreira de
tecido especifica: a primeira coluna mantém os pardmetros
principais 111 representativos das carreiras de tecidos ¢ uma
ordenacdo seqiiencial do mesmo, a segunda coluna mantém os
pardmetros de deslocamento PS das estruturas 2, a terceira coluna
mantém o primeiro pardmetro de acompanhamento PIIl, a quarta
coluna mantém o segundo pardmetro de acompanhamento PI2 ¢ a
quinta coluna mantém o terceiro pardmetro de acompanhamento
P13,

Deve ser apreciado que o primeiro, segundo e
terceiro meios de calculo 91, 92, 93 podem ser incorporados no
controlador 90 e ser por esta razdo serem posicionados proximos
aos referidos membros 6, 8, 200, 201,

Neste caso, uma vez que a insercdo no
controlador 90 das cadeias numéricas definidas pela sucessdo dos
pardmetros de deslocamento PS para as estruturas 2 tenha
ocorrido, o controlador 90 esta habilitado para determinar de uma
maneira independente e carreira por carreira, o valor que o0s
pardmetros de acompanhamento P11, P12, PI3 devem tomar.

Alternativamente, os meios de célculo 91, 92,
93 podem ser incorporados em um computador, tipicamente um
computador pessoal (PC), localizado em uma posicdo remota com
respeito aos membros 6, &, 200, 201 e ao controlador 90
associado com estes.

Deste modo, o computador o qual esta atarefado

com os célculos mais complicados pode ser posicionado em um
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lugar diferente com respeito aos componentes mecinicos da
magquina téxtil 1, deste modo evitando a incorreta operagfo do
proprio computador que pode ser afetado pelas vibragdes
produzidas pelos movimentos rapidos dos membros 6, 8, 200, 201
ou pela poeira formada por decorréncia do trabalho de diferentes
fios.

Os resultados gerados pelo referido computador
podem ser transmitidos para o controlador 90 para serem
armazenados na memoria 100, através de uma conexfo
telematica, ou por intermédio do armazenamento de estado sélido
convencional, semicondutores, meios de armazenamento 6tico ou
magnético que sdo transferidos a partir do computador para o
processador 90 pelo operador,

Uma vez que diferentes pardmetros de
deslocamento PS e pardmetros de acompanhamento PI1, P12, PI3
tenham sido ajustados, a maquina téxtil 1 pode iniciar a operacgio
de fabricacdo do produto téxtil 5.

Quando a maquina [ e o aparelho de controle
relevante 80 sdo ativados, meios de escanecamento 94 pertencentes
ao controlador 90 conduzem a leitura seqliencial dos pardmetros
principais 111 armazenados em cada registro 110 da memoéria
100; praticamente, os meios de escaneamento 94 selecionam
registros 110 um de cada vez seguindo uma sucessdo ordenada, de
uma tal maneira que os pardmetros contidos em cada um deles sdo

empregados para operagdo de regulagem da maquina 1.
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Em outras palavras, quando um registro 110 €
selecionado pelos meios de escancamento 94, a maquina ! realiza
uma série de etapas de atuag¢do de seus membros e/ou etapas de
trabalho do produto téxtil 5 dependendo dos pardmetros contidos
em tal registro 110; quando a leitura e uso dos pardmetros do tal
registro 110 tiverem sido terminados, os meios de escaneamento
94 selecionam o registro seguinte para uma correta continuacio
da operagdo da maquina.

Em mais detalhes, um primeiro bloco de
detecglo 96a conduz a uma leitura, dentro do referido registro
110, do primeiro pardmetro de acompanhamento PIT contido
neste; um primeiro bloco de transmissdo 96b conectado com o
primeiro bloco de detecgdo 96a e com o referido sensor 13, envia
o primeiro pardmetro de acompanhamento PII e a posi¢do
angular PA do eixo principal 12 para o dispositivo de ativagdo 32
do primeiro atuador 30.

O dispositivo de ativagdo 32 do primeiro
atuador 30 ¢ provido com o primeiro meio de comparagdo 35
recebendo o primeiro pardmetro de acompanhamento PIl ¢ a
posi¢do angular PA do eixo principal 12 e comparando estas duas
magnitudes.

Dependendo desta comparagdo, o primeiro meio
de comparagdo 35 envia entfdo um primeiro sinal de controle 131
para o motor 31, para ajustar o eixo de saida 33 do motor 31, em

rotacdo com uma relagdo de acompanhamento com respeito ao
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eixo principal 12, que estd definido pelo primeiro pardmetro de
acompanhamento primeiro pardmetro de referéncia PI1.

Em adi¢fo ao acima, o dispositivo de ativagdo
elétrico 32 pode compreender um bloco de controle auxiliar (néo
mostrado nos desenhos) consistindo de um codificador associado
com o eixo de saida 33 do motor 31, e de um circuito de
regulagem levando a um controle de retroalimentagcdo no motor
31 dependendo da informagdo a respeito da posi¢do do eixo de
saida 33 detectado pelo referido decodificador.

De uma maneira muito similar, ¢ conduzida a
leitura de outros parAmetros contidos no referido registro 110.

Realmente, o controlador 90 compreende um
segundo bloco de deteccdo 97a para detectar o segundo pardmetro
de acompanhamento P12 pertencente ao registro 110; um segundo
bloco de transmissdo 97b conectado com o segundo bloco de
detecgdo 97a ¢ com o sensor 13 envia o segundo parametro de
acompanhamento P12 ¢ a posigio angular PA do eixo principal 12
para o dispositivo de ativagdo 52 do segundo atuador 50.

O dispositivo de ativagdo 52 ¢ provido com 0
segundo meio de comparacgio 55 que, dependendo da comparagdo
entre o segundo pardmetro de acompanhamento PI2 e a posi¢io
angular PA do eixo principal 12, transmite um segundo sinal de
controle 132 ao motor 51 de modo que o eixo de saida 53 do
referido motor 51 € ajustado em rotacdo com uma relacdo de
acompanhamento relativa ao eixo principal 12 que esta definida

pelo segundo pardmetro de acompanhamento P12,
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O dispositivo de ativacfo elétrica 52 também
pode ser provido com um codificador ¢ um circuito de regulagem
conectado neste, para conduzir a um controle de retroalimentagéo
na posi¢io ¢ velocidade de rotacdo do eixo de satda 53 do motor
51.

Para habilitar a leitura do terceiro pardmetro de
acompanhamento PI3 contido no registro 110, o controlador 90
adicionalmente compreende um terceiro bloco de deteccdo 98a;
também provido estd um terceiro bloco de transmissdo 98b
conectado com o terceiro bloco de detecgdo 98a e com o sensor
13.

O terceiro bloco de transmissdo 98b envia a
posicio angular PA do eixo principal 12 ¢ o terceiro pardmetro de
acompanhamento PI3 para o dispositivo de ativagdo 72 do
terceiro atuador 70; o dispositivo de ativagdio 72 compreende um
terceiro meio comparador 75 que, seguindo uma comparagio
entre a posicdo angular PA do eixo principal 12 e o terceiro
pardmetro de acompanhamento PI3, transmite um terceiro sinal de
controle 133 para o motor 71.

Deste modo, o eixo de saida 73 do motor 71 é
conduzido em rotag2o com uma relagdo de acompanhamento com
respeito ao eixo principal 12 que ¢ definido pelo terceiro
pardmetro de acompanhamento PI3.

Da mesma maneira como descrito acima com
referéncia aos dispositivos de ativagdo 32, 52 do primeiro ¢

segundo atuadores 30, 50, também o dispositivo de ativacio 72 do
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terceiro atuador 70 pode compreender um codificador € um
circuito de regulagem operativamente associados com o motor 71,
para um controle de lago fechado da posi¢do ¢ velocidade de
rotacéo do eixo de saida 73 do proprio motor 71.

E entiio aparente que, concorrentemente com  as
operagdes acima descritas, a lamina curvada 6, estruturas 2,
agulha 8, dispositivo de sobre-golpeamento 200, e quadro de
passagem de fios de urdidura 201 sdo adequadamente movidos,
de uma maneira com previamente descrita.

A descri¢do acima, como pode ser observado,
substancialmente se relaciona ao registro 110 simples ¢ a carreira
de tecido associada com este; através de um subseqiiente
escaneamento conduzido pelos metos de escancamento 94 o0s
registros seguintes séo entdo selecionados em sucessio.

Entfo devera ser apreciado que, devido a técnica
para operagdo e controle da méaquina 1 descrita acima, variagdes
de tensionamento no fio de tecido 19, fio de urdidura 18 e tracdo
do produto téxtil 5 podem ser obtidas sem interromper a operagio
da méquina 1, através da mera emissdo de sinais de comando
apropriados aos atuadores 30, 50,70,

A luz do descrito acima, o método de controle
da maquina téxtil 1 ¢ realizado de uma maneira como descrita a
Seguir.

Inicialmente, o calculo do primeiro, segundo e
terceiro  pardmetros de acompanhamento PI1, PI2, PI3 ¢

conduzido para definir a relagdo de acompanhamento entre oS
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eixos de saida 33, 53, 73 do primeiro, segundo e (erceiro
atuadores 30, 50, 70 e o eixo principal 12.

Este calculo ocorre para cada uma das carreiras
de tecido que formam o produto téxtil 5 de modo que, em cada
movimento Jongitudinal individual da ldmina curvada 6 ¢ dos
outros membros de entrelacamento, cada atuador 30, 50, 70
recebe um sinal de comando 121, 122, 123 para movimentar,
carreira por carreira, os respectivos eixos de saida 33, 53, 73.

Vantajosamente, o primeiro parGmetro de
acompanhamento PI1 € calculado dependendo dos pardmetros de
deslocamento PS descrevendo os deslocamentos que sdo
conduzidos, em sucessio, pelas estruturas 2.

Antes que os parimetros de acompanhamento
PI1, PI2, PI3 sejam transmitidos para os respectivos atuadores, a
posi¢do angular PA do eixo principal 12 ¢ detectada.

O primeiro pardmetro de acompanhamento PI1
junto com a posi¢do angular PA do eixo principal 12, ¢
incorporada em um primeiro sinal de comando 121, que ¢
transmitido para o referido meio de comparacdo 35 que, apOs
comparar estas magnitudes com cada um, gera um primeiro sinal
de controle correspondente 131 para o motor 31 do primeiro
atuador 30.

O método adicionalmente compreende uma
etapa de calculo do segundo pardmetro de acompanhamento P12
para regulagem do segundo atuador 50; o segundo pardmetro de

acompanhamento PI2 ¢ calculado dependendo das informagdes
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apropriadamente introduzidas pelo usuario e representativas do
tipo de efeito estético ou ornamental que ¢ desejado para ser
obtido no tecido 5.

O segundo parametro de acompanhamento PI2,
junto com a posi¢do angular PA do eixo principal 12 ¢
incorporada ao segundo sinal de comando 122 que é transmitido
para o dispositivo de ativagdo 52 do segundo atuador 50.

Os melos de comparacdo 55 dos meios de
ativagdo 52, ap0s receberem o segundo sinal de comando 122 ¢
compararem o segundo pardmetro de acompanhamento P12 com a
posi¢do angular PA do eixo principal 12, enviam um sinal de
controle para o motor 51 de modo que o eixo de salda 53 do
motor 51 ¢é ajustado em rotagdo com uma relacdo de
acompanhamento  definida pelo segundo parimetro de
acompanhamento PI2.

O método adicionalmente compreende uma
etapa de calcular o terceiro pardmetro de acompanhamento PI3; o
terceiro pardmetro de acompanhamento PI3 é entfio calculado de
modo a ser proporcional a densidade de lacos / centimetro de
tecido, introduzida pelo operador.

Em particular, este terceiro pardmetro de
acompanhamento PI3 ¢ obtido como entre o produto das
informagdes armazenadas previamente, representativa da
desejada densidade dos lagos de fio (expressa em lacos /
centimetro) e um fator de conversiio que permite obter um valor

correspondente a ser transmitido para o terceiro atuador 70, de
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modo que o movimento do membro de remog¢do 60 & capaz de
determinar a requerida densidade lagos/centimetro a ser obtida.

O terceiro pardmetro de acompanhamento PI3,
junto com a posigdo angular PA do eixo principal 12 €
incorporado no terceiro sinal de comando 123 que ¢ transmitido
ao dispositivo de ativagio elétrico 72 do terceiro atuador 70.

O terceiro meio de comparagdo 75, apos receber
o terceiro sinal de comando 123, comparar a posicdo angular PA
do eixo principal 12 e terceiro pardmetro de acompanhamento P13
com cada uma ¢ saidas correspondendo ao terceiro sinal de
controle 133 para o motor 71, de modo que o eixo de saida 73 do
referido motor 71 é conduzido em rotagdo com uma relacdo de
acompanhamento, com respeito ao eixo principal 12, definida
pelo terceiro pardmetro de acompanhamento PI3.

Enquanto a referéncia foi aqui feita a maquina
textil 1 sozinha e ao método de controle desta, a invencio também
se estende aos programas de soffware, em particular a programas
para computadores, armazenados em um meio adequado para por
a invencio em pratica.

O programa pode ser na forma de codigo-fonte,
codigo de objeto, parcialmente codigo-fonte e parcialmente
codigo de objeto, bem como na forma de formatos compilados
parcialmente, ou qualquer outra forma que possa ser empregada
para implementar o método da presente invencio.

Por exemplo, o meio pode compreender meios

de armazenamento tais como uma memaoria ROM (um CD-ROM,
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um semicondutor ROM), uma memoria do tipo de regravacio
(por exemplo flash EPROM) ou meios de armazenamento
magnéticos (disquetes ou discos rigidos, por exemplo).

Em adi¢do, o meio pode ser um portador para
transmissédo, tais como um sinal ético ou elétrico que possa ser
transmitido através de cabos 6ticos ou elétricos ou sinais de radio.

Quando o programa ¢ incorporado a um sinal
que possa ser transmitido diretamente através de um cabo ou
dispositivo ou meios equivalentes, o meio pode consistir de tais
cabos, dispositivos ou meios equivalentes.

Alternativamente, 0 meio pode ser um circuito
integrado no qual o programa esta incorporado, este circuito
mtegrado sendo arranjado para levar ou empregar o referido
método de acordo com a presente invengio.

A invengdo pode alcangar importantes
vantagens.

Primeiramente, pelo ajuste da velocidade de
trabalho do primeiro membro de alimentagfo, em particular
dependendo da largura dos movimentos das estruturas, um
produto téxtil pode ser obtido para que possua Otimas
caracteristicas estéticas, junto com efeitos ornamentais de acordo
com padrdes previamente determinados.

Outra vantagem reside em que, pela combinagio
adequada das variagdes de velocidade de rotagdo do primeiro e
segundo membros de alimentagdo ¢ o membro de remocio,

efeitos particulares “especiais” podem ser obtidos no produto
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acabado, que sfo, por exemplo, devidos a alternagio de porgdes
esparsas com  por¢des mais compactas, para efeitos de
diminui¢do e de ampliacéo, etc.

Além disso, o controle conduzido na
maquina 1 ¢ muito preciso devido a precisdo e exatiddo de
todos o0s ajustes assegurados pelos meios de controle
eletrdnicos descritos acima.

Em adicdo ao acima, em  virtude da
simplicidade das operagdes a serem executadas para o©
ajuste  da madquina, as referidas operagdes também
podem ser conduzidas por uma equipe n#do qualificada.

Outra vantagem aparece com referéncia a
etapa de estudar novos produtos ou tecidos, durante a
qual diversas tentativas s3o feitas ¢ as modalidades de
operagdo da maquina s3o variadas correspondentemente;
uma vez que estas variacOes sdo obtidas meramente por
operacdes em  pardmetros  introduzidos  através  dos
referidos meios de controle eletrOnicos, tempos muito
reduzidos  sfo  requeridos para obtengdo  do produto
desejado.

Em  adicdo, gracas ao  ajuste de
movimento do primeiro membro de alimentagdo com o qual
os fios de urdidura estdo engatados, uma alimentacdo precisa
dos referidos fios de urdidura poder ser obtida mesmo na
presenga de variagdes importantes de peso nos cilindros

de tear em torno dos quais tais flos estdo enrolados;



30

referidos cilindros de tear realmente possuem grandes dimensdes
¢ estdo arranjados para suportar grandes quantidades de fios.
Seguindo um desenrolamento progressivo do proprio fio, cada
cilindro de tear pode por esta razdo ter um peso e inércia muito
diferente a partir dos primeiros ¢ sem os referidos membros de
alimentagdo este fato poderia resultar em uma progressiva, porém
uma variagdo ndo perceptivel no tensionamento do fio de tecido

suprido.



10

15

20

25

REIVINDICACOES

1. Maquina téxtil compreendendo:

- pelo menos uma estrutura (2) suportando uma
pluralidade de guias dos fios de urdidura (3);

- pelo menos uma ldmina curvada (6);

- pelo menos uma agulha (8);

- pelo menos um dispositivo de compactacdo
(20T);

- um eixo principal (12) associado com a
referida estrutura (2), lamina curvada (6), agulha (8) e dispositivo
de compactagdo (201), para um movimento sincronizado do
mesmo e fabricacdo de um produto téxtil (5), o ultimo sendo
definido por uma sucessio ordenada de carreiras de tecido
entrelagadas com fios de urdidura (18);

- um primeire membro de alimentagdo (20),
para suprir uma pluralidade de fios de urdidura (18) para a
referida lamina curvada (6);

- um segundo membro de alimentacdo (40), para
suprir um fio de tecido (19) para a referida lamina curvada (6);

- um membro de remocio (60) do referido
produto téxtil (5);

- um aparelho de controle (80) equipado com:

- pelo menos um primeiro atuador
eletromecanico (30), operativamente ativo nos referidos primeiro
ou segundo membros de alimentacdo (20, 40) ou no referido

membro de remogdo (60) para movimento do mesmo; e
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- um controlador (90) para regulagem de pelo
menos o referido primeiro atuador (30).

caracterizada pelo fato de que o referido
aparelho de controle (80) adicionalmente compreende um sensor
(13) associado com o referido eixo principal (12) para detectar
uma posi¢do angular (PA) do referido eixo principal (12) e
transmitir a referida posicdo angular (PA) para o referido
controlador (90).

2. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicac@o 1, caracterizada pelo fato de que o referido primeiro
atuador (30) compreende:

- um motor elétrico (31) tendo um eixo de saida
(33) conduzido em rotagdo para movimentar os referidos primeiro
e segundo membros de alimentagdo (20, 40), ou referido membro
de remogao (60);

- um dispositivo de ativacdo elétrico (32) para
energizar e controlar o referido motor elétrico (31).

3. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo 2, caracterizada pelo fato de que o referido
controlador (90) compreende um primeiro bloco de transmissio
(96b) conectado com o referido sensor (13) para receber a posi¢ao
angular (PA) do referido eixo principal (12) e conectado com o
referido dispositivo de ativagdo (32) para transmitir ao ultimo um
primeiro sinal de comando (121) incorporando a referida posi¢ao
angular (PA) e um primeiro pardmetro de acompanhamento (PI 1)

representativo de uma relacdo de acompanhamento entre o eixo
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de saida (33) do referido motor elétrico (31) e o referido eixo
principal (12), o dispositivo de ativacdo (32) do referido primeiro
atuador (30) sendo provido com um primeiro meio de comparagdo
(35), para comparar a referido posi¢cdo angular (PA) e o primeiro
pardmetro de acompanhamento (PI 1) com cada um e gerar um
primeiro sinal de controle (131) correspondente para o referido
motor elétrico (31).

4. Maquina teéxtil, de acordo com a
reivindicacdo 2, caracterizada pelo fato de que o eixo de saida
(33) do referido motor elétrico (31) estd conectado com o referido
primeiro membro de alimentagdo (30) para regular o
tensionamento dos referidos fios de urdidura (18) entre o referido
primeiro membro de alimentagdo (30) e a estrutura (2).

5. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacao 4, caracterizada pelo fato de que o referido primeiro
membro de alimentagado (20) compreende:

- um primeiro rolo (21) conduzido em rotacao
pelo referido motor elétrico (31);

- um segundo rolo (22) montado intermediario
em um respectivo eixo de rotagcdo e disposto proximo ao referido
primeiro rolo (21) para engatar os referidos fios de urdidura (18) e
alimentar este as guias dos fios de urdidura (3), o referido
primeiro rolo (21) possuindo um primeiro arco de superficie (21a)
para os referidos fios de urdi dura (18); referido primeiro arco
(21a) possuindo uma primeira ¢ uma segunda extremidades (21b,

21c¢), referido segundo rolo (22) possuindo um segundo arco de
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superficie (22a) para os referidos fios de urdidura (18), referido
segundo arco (22a) possuindo uma primeira € uma segunda
extrelnidades (22b, 22c¢), a segunda extremidade (21c) do
referido primeiro arco de superficie (21a) sendo preferivelmente
coincidente com a primeira extremidade (22b) do referido
segundo arco de superficie (22a), referido primeiro membro de
alimentacdo (20) sendo em particular provido com um terceiro
rolo (23), conduzido em rotacdo pelo referido motor elétrico (31)
e disposto proximo ao referido segundo rolo (22), referido
terceiro rolo (23) possuindo um terceiro arco de superficie (23a)
para os referidos fios de urdidura (18), referido terceiro arco (23a)
possuindo pelo menos uma primeira extremidade (23b)
preferivelmente coincidente com a segunda extremidade (22c¢) do
referido segundo arco (22a).

6. Maquina téxtil, de acordo com uma das
reivindicagdes 1 a 5, caracterizada pelo fato de que o controlador
(90) compreende uma memoria (100) provida com uma seqiiéncia
ordenada de registros (110), cada uma associada com uma
carreira de tecido do referido produto téxtil (5) e possu indo;

- um primeiro campo (112a) contendo um
parametro principal (111) representativo de uma carreira de tecido
(5b) correspondente, e preferivelmente definido por um cédigo
NuUMErico progressivo;

- um segundo campo (112b) contendo um
parametro de deslocamento (PS) representativo de pelo menos um

deslocamento da referida estrutura (2) carregada na carreira de
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tecido identificado pelo referido parametro principal (111);

- um terceiro campo (112c¢) contendo um
primeiro parametro de acompanhamento (PI 1), associado com a
carreira de tecido identificado pelo referido parametro principal
(111) e representativo de uma relagdo de acompan hamento entre
o eixo de saida (33) do referido motor elétrico (31) e o referido
eixo principal (12).

7. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo 6, caracterizada pelo fato de que o referido
controlador (90) adicionalmente compreende:

meios de escaneamento (94) para ler
seqliencialmente os pardmetros principais (111) armazenados na
referida memoria (100);

- um primeiro bloco de deteccdo (96a) para
detectar, a cada parametro principal (111), o respectivo primeiro
parametro de acompanhamento (PI 1), e transmitir este para o
primeiro meio de comparacdo (35) do dispositivo de ativacdo
elétrico (32) do referido primeiro atuador eletromecanico (30).

8. Maquina téxtil, de acordo com uma das
reivindicagdes 6 ou 7, caracterizada pelo fato de que o aparelho
de controle (80) adicionalmente compreende um primeiro meio de
calculo (91) para calcular o primeiro pardmetro de
acompanhamento (PI 1) de um registro pré-determinado (110)
dependendo do parametro de deslocamento (PS) pertencente ao
referido registro pré-determinado (110).

9. Maquina téxtil, de acordo com qualquer uma
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das reivindicagdes 1 a 8, caracterizada pelo fato de que o referido
aparelho de controle (80) adicionalmente compreende:

- um segundo atuador eletromecanico (50)
provido com:

- um motor elétrico (51) possuindo um eixo de
saida (53) conduzido em rotagdo, o qual estd conectado com o
referido segundo membro de alimentagdo (40) para movimentar o
ultimo e regulando o tensionamento dos referidos fios de tecido
(19) entre o referido segundo membro de alimentagdo (40) e a
lamina curvada (6);

- um dispositivo de ativagdo elétrica (52) para
energizar e controlar o referido motor (51).

10. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo 9, caracterizada pelo fato de que o referido segundo
membro de alimentagdo compreende:

- um primeiro rolo (41) conduzido em rotagao
por uln motor elétrico (51) do referido segundo atuador (50);

- um segundo rolo (42) montado intermediario a
um respectivo eixo de rotagcdo e disposto proximo ao referido
primeiro rolo (41) para engatar os referidos fios de tecido (19) e
alimentar estes para referidas laminas curvadas (6), o referido
primeiro rolo (41) possuindo um primeiro arco de superficie (41a)
para os referidos fios de tecido (19), o referido primeiro arco (41
a) possuindo uma primeira e segunda extremidades (41b, 41c¢), o
referido segundo rolo (42) possuindo um segundo arco de

superficie (42a) para referido fio de tecido (19), o referido
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segundo arco (42a) possuindo uma primeira € segunda
extremidades (42b, 42¢), a segunda extremidade (41c¢) do referido
primeiro arco (41a) sendo preferivelmente coincidente com a
primeira extremidade (42b) do referido segundo arco (42a),
referido segundo membro de alimentacdo (40) sendo em
particular provido com um terceiro rolo (43) conduzido em
rotacdo por um motor elétrico (51) do referido segundo atuador
(50) e disposto proximo ao referido segundo rolo (42), referido
terceiro rolo (43) tendo um terceiro arco de superficie (43a) para o
referido fio de tecido (19), o referido terceiro arco (43a)
possuindo pelo menos uma primeira extremidade (43b)
preferivelmente coincidente com a segunda extremidade (42¢) do
referido segundo arco (42a).

11. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo10, caracterizada pelo fato de que cada registro
(110) da memoria (100) do referido controlador (90)
adicionalmente possui um quarto campo (112d) contendo um
segundo parametro de acompanhamento (PI2) associado com a
carreira de tecido identificada pelo pardmetro principal (111) do
referido registro (110) e representativo de uma relagdo de
acompanhamento entre o eixo de saida (53) do motor (51) do
referido segundo atuador (50) e referido eixo principal (12).

12. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo 11, caracterizada pelo fato de que o referido
controlador (90) adicional mente compreende:

- um segundo bloco de deteccdo (97a) para
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detectar, em cada pardmetro principal (111), o respectivo segundo
parametro de acompanhainento (PI2);

- um segundo bloco de transmissdo (97b)
conectado com o referido segundo bloco de detecgdo (97a) e
referido sensor (13) para transmitir para o dispositivo de ativagao
(52) do referido segundo atuador (50), um segundo sinal de
comando (122) incorporando a posi¢do angular (PA) do referido
eixo principal (12) e referido segundo pardmetro de
acompanhamento (P12), o dispositivo de ativag¢do (52) do referido
segundo atuador (50) sendo provido com o segundo meio
comparador (55) para comparar a referida posi¢ao angular (PA) e
o segundo parametro de acompanhamento (PI2) um com o outro e
emitir um correspondente um segundo sinal de controle (132)
para o motor (51) do referido segundo atuador (50).

13. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo 12, caracterizada pelo fato de que o referido
aparelho de controle (80) adicionalmente compreende um
segundo meio de calculo (92) para calcular o referido segundo
parametro de acompanhamento (PI2).

14. Maquina téxtil, de acordo com qualquer uma
das reivindicagcbes 1 a 13, caracterizada pelo fato de que o
referido aparelho de controle (80) adicionalmente compreende um
terceiro atuador eletromecanico (70) provido com:

- um motor elétrico (71) possuindo um eixo de
saida (73) conduzido em rotagdo e conectado com o referido

membro de alimentagdo (60) para movimentar o ultimo e para
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regular a tensdo de tracionamento do referido produto téxtil (5);

- um dispositivo de ativagdo elétrica (72) para
energizar e controlar o referido motor (71).

15. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicagdo 14, caracterizada pelo fato de que o referido
membro de remogdo (60) compreende:

- um primeiro rolo (61) conduzido em rotagdo
por um motor elétrico (71) do referido terceiro atuador (70);

- um segundo rolo (62) montado intermediario a
um respectivo eixo de rotagdo e disposto proximo ao referido
primeiro rolo (61) para retirar o referido produto téxtil (5) e suprir
este para a saida da referida maquina (1), o referido primeiro rolo
(61) possuindo um primeiro arco de superficie (6la) para referido
produto téxtil (5), referido primeiro arco (6la) possuindo uma
primeira e segunda extremidade (61b, 61c), referido segundo rolo
(62) possuindo um segundo arco de superficie (62a) para o
referido produto téxtil (5), referido segundo arco (62a) possuindo
uma primeira € uma segunda extremidades (62b, 62c¢), a segunda
extremidade (61c) do referido primeiro arco (61 a) sendo
preferivelmente coincidente com a primeira extremidade (62b) do
referido segundo arco (62a),

- o referido membro de alimentagdo (60) sendo
em particular provido com um terceiro rolo (63) conduzido em
rotacdo por um motor elétrico (71) do referido terceiro atuador
(70) e disposto proximo ao referido segundo rolo (62), referido

terceiro rolo (63) possuindo um terceiro arco de superficie (63a)
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para o referido produto téxtil (5), referido terceiro arco (63a)
possuindo pelo menos uma primeira extremidade (63b)
preferivelmente coincidente com a segunda extremidade (62c¢) do
referido segundo arco (62a).

16. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicacdo 15, caracterizada pelo fato de que cada registro
(110), da memoria (100) do referido controlador (90)
adicionalmente possui um quinto campo (112e) contendo um
terceiro parametro de acompanhamento (PI3) associado com a
carreira de tecido identificada pelo pardmetro principal (1) do
referido registro (110) e representativo de uma relagdo de
acompanhamento entre o eixo de saida (73) do motor elétrico (71)
do referido atuador (70) e referido eixo principal (12).

17. Maquina téxtil, de acordo com a
reivindicagdo 16, caracterizada pelo fato de que o referido
controlador (90) adicionalmente compreende:

- um terceiro bloco de deteccdo (98a) para
detectar, em cada parametro principal (111), o respectivo terceiro
parametro de acompanhamento (PI3);

- um terceiro bloco de transmissdo (98b)
conectado com o referido terceiro bloco de deteccdo (98a) e
referido sensor (12) para transmitir ao dispositivo de ativagao (72)
do referido terceiro atuador (70), um terceiro sinal de comando
(123) incorporando a posi¢do angular (PA) do referido eixo
principal (12) e referido terceiro parametro de acompanhamento

(P13), o dispositivo de ativagdao (72) do referido terceiro atuador
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(70) sendo provido com terceiro meio comparador (75) para
comparar a referida posi¢do angular (PA) e terceiro pardmetro de
acompanhamento (PI3) com cada um e saida correspondente a um
terceiro sinal de controle (133) para o motor (71) do referido
terceiro atuador eletromecanico (70).

18. Maquina téxtil, de acordo com uma das
reivindicacdes 16 ou 17, caracterizada pelo fato de que o referido
aparelho de controle (80) adicionalmente compreende um terceiro
meio de célculo (93) para calcular o referido terceiro parametro
de acompanhamento (P13), o ultimo sendo preferivelmente
diretamente proporcional a uma velocidade de rota¢do de um eixo
de saida (73) do motor (71) do referido terceiro atuador (70) e
para os parametros introduzidos previamente representativos de
uma densidade de carreira de fios por unidade de comprimento do
referido produto téxtil (5).

19. Maquina téxtil, de acordo com uma das
reivindicacdes 8, 13 ou 18, caracterizada pelo fato de que o
referido primeiro, segundo e terceiro meios de calculo (91, 92, 93)
estdo incorporados ao referido controlador (90).

20. Maquina téxtil, de acordo com qualquer uma
das reivindicagdes 8, 13 ou 18, caracterizada pelo fato de que o
referido primeiro, segundo e terceiro meios de calculo (91, 92, 93)
estdo incorporados em um computador local localizado em uma
posi¢do remota com respeito ao referido controlador (90), o
ultimo sendo posicionado proximo as referidas laminas curvadas

(6), agulhas (8) e estruturas (2).
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21. Método de controle de uma maquina téxtil
conforme definida em uma das reivindicagdes anteriores, o
referido método compreendendo as seguintes etapas:

- condugdo do referido eixo principal (12) em
rotacdo; movimento das referidas estruturas (2), ldminas curvadas
(6), agulhas (8) e dispositivo de compactagdo (201) em
sincronismo com referido eixo principal (12) para obtengdo do
referido produto téxtil (5),

caracterizado pelo fato de que o método
adicionalmente compreende:

- para cada carreira de tecido do referido
produto téxtil (5), enviar um primeiro sinal de comando (121)
para o referido primeiro atuador eletromecanico (30) para um
movimento controlado do referido primeiro membro de
alimentagao (20).

22. Método, de acordo com a reivindicagdo 21,
caracterizado pelo fato de que a etapa de envio do primeiro sinal
de controle (121) compreende:

- detecgdo de uma posigdo angular (PA) do
referido eixo principal (12);

- calculo de um primeiro parametro de
acompanhamento (PI 1) representativo de uma relagdo de
acompanhamento entre um eixo de saida (33) do referido primeiro
atuador eletromecanico (30) e referido eixo principal (12),
referido primeiro parametro de acompanhamento (PI 1) sendo

preferivelmente uma funcdo de um parametro de deslocamento
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(PS), o ultimo sendo representativo de um deslocamento das
referidas estruturas (2) para fabricagdo do referido produto téxtil
5;

- enviando a posi¢do angular (PA) do referido
eixo principal (12) e referido primeiro pardmetro de
acompanhamento (PI 1) para um dispositivo de ativagdo (32) do
referido primeiro atuador eletromecanico (30), referido primeiro
sinal de comando (121) incorporando a referida posi¢do angular
(PA) e referido primeiro pardmetro de acompanhamento (PI 1);
comando (121); recep¢do do referido primeiro sinal de
comparag¢do da referida posicdo angular (PA) e referido primeiro
pardmetro de acompanhamento (PI 1) com cada um;

- envio de um primeiro sinal de controle (131)
correspondente para um motor (31) do referido primeiro atuador
(30) dependendo da referida comparagao.

23. Meétodo, de acordo com wuma das
reivindicagdes 21 ou 22, caracterizado pelo fato de
adicionalmente compreender:

- para cada carreira de tecido do referido
produto téxtil (5), enviar um segundo sinal de comando (122) para
o referido segundo atuador eletromecanico (50) para um
movimento controlado do referido segundo membro de
alimentacao (40).

24. Método, de acordo com a reivindicagdo 23,
caracterizado pelo fato de que a etapa de envio do referido

segundo sinal de comando (22) compreende:
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- deteccdo da posicdo angular (PA) do referido
eixo principal (12);

- calculo de um segundo pardmetro de
acompanhamento (P12) representativo de uma relagdo de
acompanhamento entre um eixo de saida (53) do referido segundo

atuador eletromecanico (50) e o referido eixo principal (12);

- envio da posi¢do angular (PA) do referido eixo
principal (12) e referido segundo parametro de acompanhamento
(PI2) para um dispositivo de ativagdo (52) do referido segundo
atuador eletromecanico (50), referido segundo sinal de comando
(122) incorporando a referida posi¢do angular (PA) e referido
segundo parametro de acompanhamento (P12);

- recepcdo do referido segundo pardmetro de
acompanhamento (122);

- comparagdo da referida posigdo angular (PA) e
segundo parametro de acompanhamento (P12) com cada

- envio de um segundo sinal de controle (132)

correspondente para um motor (51) do referido
segundo atuador (50) dependendo da referida comparagao.

25. Método, de acordo com wuma das
reivindicagdes 21 a 24, caracterizado pelo fato de que
adicionalmente compreende:

- para cada carreira de produto téxtil (5) envio
de um terceiro sinal de comando (123) para o referido terceiro
atuador eletromecanico (70) para um movimento controlado do

referido membro de remogao (60).



10

15

20

15

26. Método, de acordo com a reivindicagdo 25,
caracterizado pelo fato de que a etapa de envio do referido
terceiro sinal de comando (123) compreende:

- deteccdo de uma posicdo angular (PA) do
referido eixo principal (12); calcular um terceiro parametrode 15
acompanhamento (P13) representativo de uma relacdo de
acompanhamento entre um eixo de saida (73) do referido terceiro
atuador eletromecanico (70) e o referido eixo principal (12);

- envio da posi¢ado angular (PA) do referido eixo
principal (12) e referido terceiro pardmetro de acompanhamento
(P13) para um dispositivo de ativagdo (72) do referido terceiro
atuador eletromecanico (70), referido terceiro sinal de comando
incorporando a referida posi¢do angular (PA) e referido terceiro
pardmetro de acompanhamento (P13);

- recepcdo do referido terceiro parametro de
acompanhamento (123);

- comparagao da referida posi¢do angular (PA) e
terceiro parametro de acompanhamento (PI3) com cada um;

- envio de um terceiro sinal de controle (133)
para um motor (71) do referido terceiro atuador (70) dependendo

da referida comparagao.
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RESUMO

Patente de Invencdo para "MAQUINA
TEXTIL E METODO DE CONTROLE DESTA."

Uma maquina téxtil compreendendo pelo
menos uma estrutura (2) suportando uma pluralidade de
guias dos fios de urdidura (3), uma ladmina curvada (6), uma
agulha (8), um dispositivo de compactagao (201) e um eixo
principal (12) para um movimento sincronizado das
estruturas (2), ladminas curvadas (6), agulhas (8), ¢
dispositivo de compactagdo (201) e fabricacdo de um
produto téxtil (5); a maquina (1) adicionalmente compreende
um primeiro membro de alimentacdo (20) para suprir uma
pluralidade de fios de urdidura (18) para os referido guias
dos fios de urdidura, um segundo membro de alimentagao
(40) para suprir pelo menos um fio de tecido (19) para a
referida 1amina curvada e um membro de remogao (60) do
referido produto téxtil (5). A maquina (1) é também provida
com um aparelho de controle (80) compreendendo pelo
menos um primeiro atuador  eletromecanico  (30)
operativamente ativo no referido primeiro ¢ segundo membro
de alimentacao (20,40) ou no referido membro de remocgao
(60) para movimento do mesmo, e um controlador (90) para
pelo menos regular o referido primeiro atuador (30).

A Invengao compreende ainda um método de
controle de uma maquina téxtil que compreende as seguintes

etapas:
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- conducdo do referido eixo principal (12) em
rotacio;

- movimento das referidas estruturas (2),
laminas curvadas (6) agulhas (8) e dispositivo de compactagao
(201);

- para cada carreira de tecido do referido
produto téxtil (5), enviar um primeiro sinal de comando (121)
para o referido primeiro atuador eletromecanico (30) para um
movimento controlado do referido primeiro membro de

alimentacdo (20).
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