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Relatério Descritivo da Patente de Invengao para "APARE-
LHO EM UMA MAQUINA DE PREPARAGAO DE FIAGAO PARA
MONITORAR UM MOTOR DE ACIONAMENTO ELETRICO".
[001] A presente invengao refere-se a um aparelho em uma ma-
quina fiagdo em um alojamento, especialmente uma maquina de pre-
paracédo de fiagdo, por exemplo, uma carda plana, carda de rolo ou
similar, para monitorar um motor de acionamento elétrico que é conec-
tado a um dispositivo eletrénico de determinagéo e/ou regulagem de
velocidade e no qual um elemento de operagao rotativo é conectado.
[002] Na pratica, maquinas fiagdo em um alojamento possuem
elementos de operagéao rotativos (por exemplo, cilindros ou penteado-
res no caso de uma maquina de cardagem) que s&o acionados por um
motor elétrico. A fim de ser capaz de combinar suas velocidades em
condi¢gdes de operagao diferentes, sdo frequentemente usados dispo-
sitivos de determinagdao ou regulagem de velocidade, por exemplo,
conversores de frequéncia. Como uma regra, os motores sdo também
desenhados com respeito a sua capacidade de saida que correspon-
dem as demandas em questdo mais uma certa reserva. Onde as de-
mandas variam em dependéncia da situa¢do de operagao em questao,
os motores sempre precisam ser dimensionados para demandas mais
altas possiveis. O mesmo é também verdade dos dispositivos de de-
terminagédo ou regulagem de velocidade que operam os motores. Em
operagdo, aqueles dispositivos sdo capazes de distribuir significante-
mente mais poténcia que seria necessaria para 0 motor em questao
em operagao normal. Tal caso aparece exemplo, quando um conver-
sor de preferéncia é também empregado para a frenagem elétrica do
motor. Neste caso, a corrente de frenagem distribuida pelo conversor
de frequéncia e exigida para um resultado duravel pode ser facilmente
duas vezes a corrente nominal do motor. Porque, em um caso normal,

nao existe monitoramento entre os dispositivos de determinagdo ou
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regulagem de velocidade e os motores, no caso da disposi¢gao descrita
um aumento no consumo de poténcia dos motores, por exemplo, dis-
parado por um mancal defeituoso, a lentiddo do sistema inteiro ou ou-
tra forma de sobrecarga, se torna evidente somente quando o limite de
corrente maximo do dispositivo de determinagao ou regulagem de ve-
locidade € atingido ou excedido. Em tal caso, no entanto, ja € em geral
muito tarde para o motor, especialmente porque envolve usualmente
sobrecarga que comega lentamente e persiste por um longo periodo.
Na maioria dos casos, 0 motor, ou outros elementos de acionamento
associados com o mesmo, ja foi neste momento permanentemente
danificado ou destruido.

[003] O problema subjacente da invengéo €&, portanto fornecer um
aparelho, do tipo descrito no comego, que impede as desvantagens
mencionadas e que, em particular, monitora 0 motor de acionamento
automaticamente de modo que nao podem ocorrer danos, mesmo na
eventualidade de condi¢gdes de operagédo diferentes.

[004] Este problema é solucionado um dispositivo para determi-
nar automaticamente a carga do motor de acionamento durante a ope-
ragcao, que é conectado a um dispositivo para comparagéao com os va-
lores predeterminados para a carga, ao qual esta conectado um dispo-
sitivo de exibigdo e/ou dispositivo de comutacgéo, que pode ser forneci-
do com sinais elétricos no caso de afastamentos.

[005] Por meio do aparelho de acordo com a invengao, o carre-
gamento do motor (por exemplo, a corrente do motor) em qualquer
momento particular pode ser determinado no dispositivo de determina-
¢ao ou regulagem de velocidade, transmitido para uma unidade de
controle, que pode ser, por exemplo, o controlador de maquina eletré-
nico, e, na dependéncia da situagcao de operagdo em questio, conhe-
cido do controlador, verificado no mesmo quanto a se a carga esta

dentro da faixa de limites conhecidos e predeterminados. No caso de
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afastamentos destes limites, relatérios de erro sdo emitidos e/ou 0 mo-
tor é desligado ou a maquina toda é colocada em uma pausa. Uma
vantagem particular € que o monitoramento do motor de acionamento
ocorre automaticamente. No caso de um motor elétrico de velocidade
controlada ou velocidade regulada, a corrente que flui, por exemplo,
dos conversores de frequéncia para o motor é de preferéncia monito-
rado em respeito a seu tamanho e em dependéncia da situagao de
operagao em questao. Tal monitoramento é efetuado por meio de sof-
tware e pode ser realizado no controlador de maquina (SPS) e no dis-
positivo de determinagdo de velocidade ou regulagem respectiva. E
possivel, em particular, levar em conta as diferentes situagées de ope-
ragao, estados operacionais especiais e similar. Por meio do dispositi-
vo de acordo com a invengao, € possivel entre outras para, por exem-
plo, sobrecarga, lentidao e similar a ser reconhecido e especificamente
indicado e para ser relatado antes que ocorra dano adicional. Nenhum
elemento adicional € exigido para as medidas tomadas de acordo com
a invengao. As vantagens da invengao podem ser obtidas exclusiva-

mente pelo desenho qualificado do software.

[006] A invengao apresenta ainda as seguintes caracteristicas:
[007] A carga mecanica é determinavel.

[008] A carga é determinavel pela medigao do consumo de ener-
gia.

[009] A carga é determinavel pela medi¢gao do torque, por exem-

plo em um rolo.

[0010] A carga é determinavel pela medigéo da saida efetiva.
[0011] A carga é determinavel pela medigédo do desvio de fase.
[0012] A carga é determinavel pela medigao de uma redugéo na
velocidade do motor de acionamento de rolo.

[0013] A carga é determinavel por medicado de uma redugao na

velocidade de um rolo.
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[0014] A carga é determinavel pela medigao do deslize de um aci-
onamento de correia.

[0015] Durante a operagéao, a carga do motor de acionamento é
automaticamente determinavel e comparavel com valores predetermi-
nados e na eventualidade de afastamentos dos mesmos uma resposta
predeterminada ocorre.

[0016] Os valores predeterminados sao dependentes dos estados
operacionais particulares da maquina.

[0017] A detecgao da carga do motor é efetuada no dispositivo de
determinagao ou regulagem de velocidade associado.

[0018] A avaliagéo da carga do motor é efetuada no dispositivo de
determinag&o ou regulagem de velocidade.

[0019] A avaliagdo da carga do motor é efetuada no sistema de
controle eletrénico da maquina.

[0020] Os limites para a carga permissivel dos motores podem ser
combinados automaticamente e em dependéncia do estado operacio-
nal particular da maquina.

[0021] Quando os limites de carga predeterminados sédo excedidos
uma mensagem de relatério e/ou outra resposta é dada, por exemplo,
desligamento da maquina.

[0022] A carga nos motores & continuamente determinada.

[0023] A carga dos motores é determinada em intervalos de tempo
predeterminados.

[0024] O dispositivo de determinagédo e regulagem de velocidade
ou a unidade de controle eletrbnico da maquina sdo configurados de
modo que sao capazes de aprender, armazenar e reutilizar a carga de
motor para certos estados operacionais ou transmitir esta informagao
de carga de motor para outros elementos de controle.

[0025] O dispositivo de determinagéo ou regulagem de velocidade

e a unidade de controle eletrbnico da maquina sdo configurados de
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modo que s&o independentemente capazes de influenciar os limites de
carga permissiveis para o motor, em dependéncia de dados empiricos.
[0026] Todos os valores desejados e valores limite para a carga
dos motores sdo determinados uma vez e apropriadamente deposita-
dos (armazenados) no dispositivo de determinagdo e regulagem de
velocidade ou a unidade de controle eletrbnico da maquina e podem
ser evocados a qualquer momento para a operagao de monitoramento.
[0027] O monitoramento do motor, bem como os elementos de
acionamento associados e os elementos de operagao, é suspenso du-
rante certos estados operacionais.

[0028] O motor de acionamento aciona um rolo de velocidade con-
trolada ou velocidade regulada de uma maquina de cardagem.

[0029] O motor de acionamento aciona o cilindro de uma maquina
de cardagem.

[0030] O motor de acionamento aciona pelo menos um licker-in
(rolo de abertura) de uma maquina de cardagem.

[0031] O motor de acionamento é um servomotor de corrente al-
ternada.

[0032] A invengao sera descrita em mais detalhe abaixo com refe-
réncia as modalidades exemplares mostradas no desenho.

[0033] A figura 1 é uma vista lateral diagramatica de uma carda
plana tendo o aparelho de acordo com a invengao;

a figura 2a é um diagrama de operagdo com motores de
acionamento para a carda plana, o alimentador de carda e a maquina
de bobinar de acordo com a figura 1;

a figura 2b é um diagrama de operagdo com motores de
acionamento para a maquina de bobinar de acordo com a figura 1 e
um mecanismo de tragao de carda;

a figura 3 mostra um motor de acionamento de velocidade

regulada para o cilindro e um licker-in de uma carda plana;
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a figura 4 é um diagrama de bloco com um dispositivo ele-
trénico de controle e regulagem de maquina e motores de acionamen-
to regulados por velocidade da maquina;

a figura 5 mostra o consumo de poténcia do motor como
uma fungéo de tempo, isto é, a carga do motor como uma fungao de
diferentes estados operacionais;

a figura 6 mostra o consumo de poténcia do motor como
uma fungdo da quantidade produzida por unidade de tempo, isto &, a
carga do motor como uma fungao da saida de produgao;

a figura 7 € um diagrama de bloco de fungdo do aparelho
de acordo com a invengao e

a figura 8 mostra a variagdo em carga e velocidade como

uma fungao de diferentes estados operacionais.
[0034] A figura 1 mostra uma carda plana K, por exemplo, uma
carda plana Tritzschler TC 03, tendo um rolo de alimentagdo 1, mesa
de alimentagao 2, penteadores 3a, 3b, 3c, cilindro 4, tambor de des-
carga (ou penteador) 5, rolo extrator 6, rolos de passo 7, 8, elemento
de guia de tecido 10, rolos de distribuigio 11, 12, revolvendo o topo de
carga 13 com rolos de guia de topo de carda 13a, 13b e laminas den-
tadas 14, vasilha 15 e maquina de bobinar 16 com a placa de bobinar
16a. As direg¢des de rotagcio dos rolos sao indicadas por setas curva-
das. A letra de referéncia M indica o ponto central (eixo) do cilindro 4.
O numeral de referéncia 4a indica o revestimento e o numeral de refe-
réncia 4b indica a diregdo de rotagao do cilindro 4. A letra de referén-
cia C indica a diregédo de rotagdo do topo de carda giratério 13 na po-
sicdo de cardagem e a letra de referéncia B indica a diregao de trans-
porte de retorno das laminas dentadas 14. O numeral de referéncia 17
indica um rolo de limpeza para o rolo extrator 6 e o numeral de refe-
réncia 18 indica um alimentador de carda.

[0035] A figura 2 mostra um exemplo de um conceito de aciona-
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mento. Varios motores de acionamento e elementos de transmissao
juntos formam a solugdo de acionamento para a carda plana TC 03.
Servomotores de propédsito especial acionam o cilindro 4 e o licker-in
3. Correias de propésito especial, livres de manutengdo, asseguram
uma longa vida util. A retirada de manta no caso da TC 03 é equipada
com um acionamento separado, regulavel. E assim possivel selecionar
a tragao ideal para cada velocidade. Mesmo durante a aceleragao e
frenagem, a retragdo apropriada para a velocidade em qualquer ins-
tante particular é determinada pelo controlador. Isto resulta em frag-
mentos mais uniformes do primeiro ao ultimo metro na vasilha. Os mo-
tores para o rolo de alimentagdo 1, para o tambor de descarga (ou
penteador) 5 e para a retirada de manta sio acionamentos auxiliares
de propésito especial. Nao existem, por exemplo, no acionamento
tambor de descarga 5, engrenagens de alta manutengao, por exemplo,
no acionamento de tambor de descarga (ou penteador). Elas sdo sem
escova e, portanto totalmente livre de manutengao. Elas s&o distingui-
das por propriedades dindmicas muito boas, e assim uma variagao de
velocidade independente de carga. Como um resultado, a uniformida-
de de onda curta (valor Uster) dos fragmentos de carda é aperfeigoa-
da. No caso de uma montagem separada 6tima de maquina de bobi-
nar e cambiador (ver figura 2b) um servo acionamento auxiliar é adici-
onalmente usado.

[0036] De acordo com a figura 2a, os rolos seguintes sdo aciona-
dos por um motor de velocidade regulada, motor de acionamento elé-
trico, por exemplo, servomotor de corrente alternada; o cilindro 4 pelo
motor 22; penteadores 3a, 3b, 3c pelo motor 23; rolo de alimentagao 1
da carda plana K pelo motor 24; tambor de descarga (ou penteador) 5,
rolo extrator 6 e rolos de passo 7, 8 pelo motor 25; rolos de distribuigio
11, 12 pelo motor 26; rolo de guia de topo de carda traseira 13a e o

rolo de limpeza 19 pelo motor 27; par de rolos de entrada e médio do
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sistema de tragao de carda 32 pelo motor 28; par de rolos de saida do
sistema de tragao de cada 32 bem como rolos de distribui¢ao e placa
de bobinar 16a pelo motor 29; placa rotativa de vasilha pelo motor 30 e
rolo de entrada 39 do alimentador de carda 18 pelo motor 31.

[0037] De acordo com a figura 3, o cilindro 4 € acionado por um
motor de velocidade regulada 22 e o licker-in 3 é acionado pelo motor
de velocidade regulada 23. No eixo do motor 22 esta disposta uma po-
lia de correia 35 e no eixo do cilindro 4 esta disposta uma polia de cor-
reia 36, em torno da qual uma correia sem fim 37 é enrolada para pro-
positos de acionamento. O lado externo da correia 37 estd em engate
com um rolo de guia 38 e um rolo de tensionamento 39. No eixo do
motor 23 esta disposta uma polia de correia 40 e no eixo do licker-in 3
esta disposta uma polia de correia 41, em torno da qual uma correia
sem fim 42 é enrolada para propdésitos de acionamento. O motor regu-
lado 23 é conectado eletronicamente em um dispositivo eletrénico de
controle e regulagem de maquina 44 (ver figura 4) por meio de um dis-
positivo de controle e regulagem de motor eletrénico 43,, e o motor
regulado 22 é conectado eletronicamente ao dispositivo eletrénico de
controle e regulagem de maquina 44 (ver figura 4) por meio de um dis-
positivo de controle e regulagem de motor eletrénico 43, (ver figura 4).
[0038] A figura 4 mostra a disposi¢do de controle com um contro-
lador eletrénico 44, conversor de frequéncia 43 e motores 22 a 25. De
acordo com a figura 4, uma pluralidade de dispositivos de controle e
regulagem de motor 434, 43,, 433, 43,4, por exemplo, reguladores de
eixo auxiliar, estdo presentes. Um motor de acionamento, por exem-
plo, os motores 22, 23, 24, 25, é conectado em cada regulador de eixo
auxiliar 434, 43,, 433, 43,, respectivamente. Os reguladores de eixo
auxiliar 434, 43,, 433, 43,4, sao conectados ao dispositivo eletrénico de
controle e regulagem de maquina 44, por exemplo, Trutzschler TMS 2.

O numeral de referéncia 45 indica uma unidade de operagado e exibi-
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¢ao que é conectada ao dispositivo de controle e regulagem de ma-
quina 44.

[0039] O dispositivo de regulagem de velocidade é um componen-
te integral do sistema de controle e regulagem. Particularmente, a fun-
¢ao de regulagem de velocidade dos dispositivos de controle e regula-
gem de motor, € empregada para a invengao.

[0040] E possivel que dispositivos de regulagem de velocidade
comercialmente disponiveis sejam usados. E também possivel usar
dispositivos de regulagem auxiliar especialmente combinados com a
maquina K. Os dispositivos de regulagem auxiliar podem ser atuados
diretamente por sinais digitais através de um sistema de barramento,
por exemplo, CAN-bus. E operado com realimentagdo do valor de ve-
locidade real.

[0041] A figura 5 mostra a variagdo em carga e os limites de carga
predeterminados para estados operacionais diferentes. O grafico mos-
tra diagramaticamente 0 consumo de poténcia | (A) sobre o tempo
t(seg). A regiao com um gradiente positivo, representa o periodo de
aceleragao, a regido de constante média representa a operagao, e a
regido com um gradiente negativo, representa o periodo de desacele-
ragao. A letra de referéncia a indica o valor desejado, a letra de refe-
réncia b indica um limite inferior e a letra de referéncia c indica um limi-
te superior. Os limites para os valores de carga desejados sao calcu-
lados e predeterminados como uma fungéo do estado operacional par-
ticular da maquina.

[0042] A figura 6 mostra a carga e os limites de carga associados
como uma fungédo da taxa de produgdo de uma maquina. Os valores
para a taxa de produgéo de 80 kg/h sdo mostrados por meio de exem-
plo. O grafico mostra diagramaticamente o consumo de poténcia I(A)
sobre a taxa de produgao (kg/h). A letra de referéncia d indica o valor

desejado, a letra de referéncia e indica um limite inferior e a letra de
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referéncia f indica um limite superior. Os limites para os valores de
carga desejados s&o calculados e predeterminados como uma fungao
da taxa de produgao particular da maquina.

[0043] De acordo com a figura 7, o dispositivo de operagéo e exi-
bicdo 45, um dispositivo de comutagao 49, por exemplo, um dispositivo
de desligamento, e o dispositivo de controle e regulagem de motor 43,
(regulador de eixo auxiliar) sdo conectados ao dispositivo eletrénico de
controle e regulagem de maquina 44. O dispositivo de controle e regu-
lagem de motor 43, compreende um dispositivo de regulagem ou de-
terminagao de velocidade 48, a jusante do qual sdo dispostos um am-
plificador de poténcia 46 e um sensor de carga 47. O sensor de carga
47 é conectado ao motor 22, ao dispositivo de regulagem ou determi-
nagéo de velocidade 48 e o dispositivo eletrénico de controle e regula-
gem de maquina 44.

[0044] O motor 22 é conectado (em uma maneira ndo mostrada)
as trés fases (L1, L2, L3). O grafico I/t de acordo com a figura 5 mostra
0 consumo de poténcia com o tempo. O consumo de poténcia |, por
exemplo, em uma linha de suprimento, é transformado para baixo em
um transformador (ndo mostrado) e por meio de bobinas. Um sensor
de carga 47 converte a corrente de entrada em uma voltagem. A vol-
tagem variada corresponde a carga (valor real). A voltagem é alimen-
tada no dispositivo de regulagem, ou determinagéo de velocidade 48 e
no dispositivo de controle e regulagem de maquina 44. No dispositivo
de regulagem e determinagéo de velocidade 48, o valor real da carga
€ comparado com o valor desejado da carga, que & predeterminado
pelo dispositivo de controle e regulagem de maquina 44. Desta manei-
ra, é criado, na forma do sensor de carga 47, um dispositivo para de-
terminar automaticamente a carga dos motores de acionamento 22 a
31 durante a operagdo, que é conectada ao dispositivo, na forma o

dispositivo de regulagem ou determinagdo de velocidade 48, para
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comparagéo com valores predeterminados (valores desejados/valores
limites) para a carga.

[0045] Quando os motores elétricos 22 a 31 sdao operados com
dispositivo de determinagao e regulagem de velocidade e os dados de
saida do motor e dispositivo ndo correspondem exatamente, em al-
guns casos pode ocorrer sobrecarga consideravel dos motores. O fato
que os dados de saida nao correspondem exatamente pode ser bas-
tante intencional, ou mesmo necessario.

Exemplo

[0046] Um motor € desenhado para uma saida de poténcia maxi-
ma de 7,5 KW. Esta corresponde a uma corrente nominal de 16 A. E
operada com um conversor de frequéncia que pode distribuir 30 A. Se
0 motor entdo consome mais energia (por exemplo, 25 A), por exem-
plo, como um resultado de lentiddo no sistema de acionamento, o con-
versor de frequéncia distribui esta corrente sem nada ser notado. A
consequéncia seria, no entanto sobrecarga consideravel do motor. Se
tornaria muito quente. Consequentemente, este poderia possivelmente
resultar em dano permanente e finalmente em falha. Aquelas desvan-
tagens sao impedidas com o aparelho de acordo com a invengéo.
[0047] O dispositivo de regulagem e controle pode ser configurado
de modo que pode assumir o monitoramento da carga do motor inde-
pendentemente e em dependéncia da situagido de operagdo em ques-
tdo. Para este propdsito, tem meios adequados para comunicagao
com a unidade de controle eletrénica da maquina. O dispositivo de re-
gulagem e determinacéo de velocidade bem como a unidade de con-
trole eletrénico da maquina pode também ser configurada de modo
que séo independentemente capazes de influenciar os limites de carga
permissiveis para o motor em dependéncia dos dados empiricos.
[0048] A figura 8 mostra em dois graficos a variagdo em carga e

velocidade como uma fungédo de diferentes espagos operacionais. A
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figura mostra entre outros a possibilidade opcional de desligar 0 moni-
toramento. Em certas situagbes, o monitoramento pode ser desligado
por um periodo curto, por exemplo, durante uma operagao de frena-
gem. O monitoramento é ligado na regido |, desligado na regido Il e
ligado na regiao .

[0049] O aparelho de acordo com a invengdo causa entre outras
as seguintes vantagens:

1. Nenhum aparelho adicional, ou médulos sao exigidos
para implementar um sistema de acordo com a invengao.

2. Sobrecarga e dano resultante aos motores sao evitaveis
com seguranga.

3. Desgaste e outros defeitos em mancais dos motores ou
outros elementos de acionamento conectados aos mesmos, podem
ser reconhecidos e relatados ou mostrados.

4. Lentidao pode ser determinada e relatada ou mostrada.

5. Quando os limites inferiores predeterminados séo passa-
dos, isto indica, por exemplo, ruptura de correia ou um defeito similar.

6. Quando um problema é reconhecido, 0 acionamento ou a
maquina inteira pode ser colocada em paralisagao.
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REIVINDICAGOES

1. Aparelho em uma maquina de preparacgao de fiagdo para
monitorar um motor de acionamento elétrico (22 a 31), que é conecta-
do a um dispositivo eletrénico de determinar e/ou regular velocidade
(48) e no qual um elemento de operagao rotativo (1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8)
é conectado, caracterizado pelo fato de que existe um dispositivo (47)
para determinar automaticamente a carga do motor de acionamento
(22 a 31) durante a operagao, que é conectado ao dispositivo (48) para
comparagao com os valores predeterminados para a carga, ao qual
esta conectado um dispositivo de exibigao (45) e/ou dispositivo de co-
mutacao (49), que pode ser alimentado com sinais elétricos no caso
de afastamento entre o valor determinado e os valores predetermina-
dos para a carga.

2. Aparelho, de acordo com a reivindicagao 1, caracterizado
pelo fato de que a carga mecéanica é determinavel.

3. Aparelho, de acordo com a reivindicagao 1 ou 2, caracte-
rizado pelo fato de que a carga é determinavel pela medigdo do con-
sumo de energia.

4. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 3, caracterizado pelo fato de que a carga é determinavel pela
medig¢ao do torque, por exemplo, em um rolo (1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8).

5. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 4, caracterizado pelo fato de que a carga é determinavel pela
medicéo da saida efetiva.

6. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 5, caracterizado pelo fato de que a carga é determinavel pela
medig¢ao do desvio de fase.

7. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 6, caracterizado pelo fato de que a carga é determinavel pela

medigdo de uma redugéo na velocidade do motor de acionamento de
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rolo (22, 23, 24, 25, 26, 27, 31).

8. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 7, caracterizado pelo fato de que a carga é determinavel por
medigao de uma redugéo na velocidade de um rolo (1, 2, 3, 4, 5, 6, 7,
8).

9. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 8, caracterizado pelo fato de que a carga é determinavel pela
medig¢ao do deslize de um acionamento de correia.

10. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 9, caracterizado pelo fato de que durante a operagao, a carga
do motor de acionamento (22 a 31) é automaticamente determinavel e
comparavel com valores predeterminados e na eventualidade de afas-
tamentos dos mesmos uma resposta predeterminada ocorre.

11. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 10, caracterizado pelo fato de que os valores predetermina-
dos sao dependentes dos estados operacionais particulares da maqui-
na.

12. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 11, caracterizado pelo fato de que a detecgdo da carga do
motor (22 a 31) é efetuada no dispositivo de determinagéo ou regula-
gem de velocidade (48) associado.

13. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 12, caracterizado pelo fato de que a avaliagdo da carga do
motor é efetuada no dispositivo de determinagédo ou regulagem de ve-
locidade (48).

14. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 13, caracterizado pelo fato de que a avaliagdo da carga do
motor é efetuada no sistema de controle eletrénico da maquina (44).

15. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-

¢bes 1 a 14, caracterizado pelo fato de que os limites para a carga
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permissivel dos motores (22 a 31) podem ser combinados automati-
camente e em dependéncia do estado operacional particular da ma-
quina.

16. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 15, caracterizado pelo fato de que quando os limites de carga
predeterminados s&o excedidos uma mensagem de relatério e/ou ou-
tra resposta é dada, por exemplo, desligamento da maquina.

17. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 16, caracterizado pelo fato de que a carga nos motores (22 a
31) é continuamente determinada.

18. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 17, caracterizado pelo fato de que a carga dos motores (22 a
31) é determinada em intervalos de tempo predeterminados.

19. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 18, caracterizado pelo fato de que o dispositivo de determina-
¢ao e regulagem de velocidade (48) ou a unidade de controle eletréni-
co da maquina (44) sado configurados de modo que sdo capazes de
aprender, armazenar e reutilizar a carga de motor (22 a 31) para cer-
tos estados operacionais ou transmitir esta informagéo de carga de
motor para outros elementos de controle.

20. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 19, caracterizado pelo fato de que o dispositivo de determina-
¢ao ou regulagem de velocidade (48) e a unidade de controle eletréni-
co da maquina (44) sdo configurados de modo que sao independen-
temente capazes de influenciar os limites de carga permissiveis para o
motor (22 a 31), em dependéncia de dados empiricos.

21. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 20, caracterizado pelo fato de que todos os valores desejados
e valores limite para a carga dos motores sao determinados uma vez e

apropriadamente depositados (armazenados) no dispositivo de deter-
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minagao e regulagem de velocidade (48) ou a unidade de controle ele-
trébnico da maquina (44) e podem ser evocados a qualquer momento
para a operagao de monitoramento.

22. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 21, caracterizado pelo fato de que o monitoramento do motor
(22 a 31), bem como os elementos de acionamento associados e 0s
elementos de operagao, € suspenso durante certos estados operacio-
nais.

23. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 22, caracterizado pelo fato de que o motor de acionamento
(23, 24, 25, 26, 27; 31) aciona um rolo de velocidade controlada ou
velocidade regulada de uma maquina de cardagem.

24. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢bes 1 a 23, caracterizado pelo fato de que o motor de acionamento
(22) aciona o cilindro (4) de uma maquina de cardagem.

25. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 24, caracterizado pelo fato de que o motor de acionamento
(23) aciona pelo menos um licker-in (3) de uma maquina de carda-
gem.

26. Aparelho, de acordo com qualquer uma das reivindica-
¢des 1 a 25, caracterizado pelo fato de que o motor de acionamento

(22 a 31) é um servomotor corrente alternada.
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