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“Metodo di controlio del funzionamento di un tappeto rotante, tappeto
rotante e relativo prodotto programma”™
BESCRIZIONE

La presente invenzione si riferisce al settore del fitness ed in
particolare ad un metodo di controlie del funzionamento di un tappeto
rotante, un tappeto rotante ed un relativo prodotioc programma.

Come noto, un tappeto rotante, conosciuto anche come tapis
roulant o treadmill (in fingua inglese}, & ormai una delle piu diffuse macchine
ginniche impiegabile da un utente per lattivita fisica, ad esempio, corsa,
camminata ed esercizi di spinta, sia ai fini dell'allenamento sia ai fini della
riabilitazione fisica.

L'evoluzione tecnologica dei tappeti rotanti & diretta a modificare e
perfezionare tali macchine ginniche in modo tale che possano essere
impiegate, oltre che per corsa o camminata, anche e soprattutto per esercizi
di spinta sempre piu diversificati tra {oro.

inolre, e fortemente sentita infati P'esigenza, anche ai fini di
riduzione dei tempi e dei costi in particolare per utente, di poter fornire un
tappeto rotante che consenta ad un utente di poter svolgere e differenziare
gl esercizi fisici impiegando sempre ¢ almeno il pil possibile ia stessa
macching ginnica.

Lo scopo della presente invenzions & quello di escogitare & mettere
a disposizione un metodo di controllo del funzionamento di un tappeto

rotante consenta di ovviare almeno parzialmente alinconveniente qui sopra
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lamentato con riferimento alla tecnica nota.

Tale scopo € raggiunto mediante un metodo di controlio del
funzionamento di un tappeto rotante secondo la rivendicazione 1.

Forma oggetto delia presents invenzione anche un tappeto rotante
ed un prodotto programma per il controllo del funzionamento di tale tappeto
rotante.

Formano oggettc della presente invenzione anche metodi di
alienamento eseguibili da un utente impiegando tale tappeto rotante.

Ulteriori caratteristiche & vantaggi del tappeto rotante, del metodo di
controllo del funzionamento e del relativo prodotto programma e dei metodi
di allenamente seconde fPinvenzicne risulterannc dalla descrizione di
seguito riportata di esempi preferiti di realizzazione, dati a titolo indicativo e
non limitativo, con riferimento alle annesse figure, in cui:

- fa figura 1 #lustra, mediante uno schema a blocchi, un tappeto
rotante con controllo del relative funzionamento secondo una forma di
realizzazicne della presente invenzicne;

- fa figura 2 #ustra, mediante uno schema a blocchi, un tappeto
rotante con controlio del relative funzionamento secondo un'ulteriore forma
di realizzazione della presente invenzione;

- la figura 3 #lustra, mediante uno schema a blocchi, un tappeto
rotante con controlio del relative funzionamento secondo un'ulteriore forma
di realizzazione della presente invenzione;

- la figura 4 illustra, mediante un diagramma a blocchi, un mstodo di
controfio del funzionamento di un tappeto rotante, secondo una forma di

realizzazione della presente invenzione;
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- la figura 5 illustra schematicamente un esempio di un tappeto
rotante secondo una qualsiasi forma di realizzazione delle figure 1, 2e 3, ¢
- la figura 6 illustra schematicamente una tgbella di  dali
immagazzinabili in un'unita di memoria del tappeto rotante ed impiegabili
nel metodo di controllo del funzionamento del tappeto rotante in accordo ad
una forma di realizzazione dellinvenzione.

Con riferimento alla figura 1, con 100 é stato indicato nel suo
complesso un tappeto rotante con controlio del relative funzionamento, nel
seguito anche tappeto rotante o semplicemente tappeto 100, secondo una
forma di realizzazione deltinvenzione.

Si fa presente che nelle suddette figure elementi uguali o simili sono
indicati con lo stesso riferimento numerico e/o alfanumerico.

Innanzitutto, si noti che la figura 1 Hlustra una forma di realizzazione
del tappeto rotante 100 e di alcuni suci componenti rappresentandoli
semplicemente mediante ung schema a biocchi al fine di meglio evidenziare
le caratteristiche tecniche del tappeto rotante 100 e dei suol componenti che
sono essenziali ed importanti per la presente invenzione.

Con particolare riferimento alla forma di realizzazione delia figura 1,
i tappeto rotante 100 comprende ung base 101 estendentesi flunge un asse
longitudinale L, indicato nelia figura con una linea tratteggiata.

La base 101 comprende un primo elemento girevole 102 ed un
secondo elemento girevole 103 atti a ruotare atiorno a rispettivi assi di
rotazione {primo asse di rotazione At per il primo rullo 102, secondo asse di
rotazione A2 per # secondo rullo 203) trasversall alfasse longitudinale L

della base 101 del tappeto rotante 100,
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Sionott che # primo elementc girevole 102 e disposio in
corrispendenza di una estremita della base 101 mentre il secondo elemento
girevole 103 e disposto in corrispondenza di una seconda estremita della
base 101, opposta a detta prima estremita lungo I'asse longitudinale L della
base 102.

La base 102 comprende inoltre una superficie di esercizio fisico 104
operativamente collegata al primo elemento girevole 102 ed al secondo
glemento girevole 103,

Ai fini della presente descrizione per “superficie di esercizio fisico”
g'intende la superficie ruotabile del tappeto rotante 100 sulla quale,
appoggiando i piedi o gl arti inferiori in generale, un utente U {rappresentato
schematicamente nelle figura 1) pud svolgere un esercizio fisico quale, ad
esempio, corsa, camminata, esercizi di spinta, esercizi di tiro o qualsiasi
altro tipo di esercizio fisico che i tappeto rotante 100 consente di svolgere.

inolire, st fa presente che per “elementc girevele” gintende
quaisiasi elemento meccanico atto a ruotare attorno ad un rispettivo asse di
rotazione in modo da impartire una rotazione alla “superficie di esercizio
fisico” operativamente associata ad uno o pit di guesti elementi girevoli. La
fipologia di elementi girevoli, di cui alcuni esempi saranno descritti in
seguito, dipende dalla tipologia di superficie di esercizio fisice da portare in
rotazione.

in maggior dettaglio. 13 rofazione del primo elemento girevole 102
frascing in rotazione anche la superficie di esercizio fisico 104 e if secondo
elemento girevole 103. In modo del tutto analogo, la rotazione del secondo

elemento girevole 103 trascina in rotazione il primo slemento girevole 102 e
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la superficie di esercizio fisico 104.

Quando ia superficie di esercizio fisico 104 & in movimento, il senso
di avanzamento della superficie di esercizio fisico 104, indicato nelia figura
1 con riferimente 81 {ad esempic da destra verso sinistra}, & opposto al
sensc di avanzamento dell'utente U sulla superficie di esercizio fisico 104,
indicato nella figura 1 con il riferimento S2 {(ad esempio, da sinistra verso
destra).

Ritornando alla forma di realizzazione della figura 1, 1a superficie di
esercizio fisico 104 presenta un profilo laterale sostanzialmente parallelo
rispetto all'asse longitudinale L della base 101, Pertanto, il tappeto rotante
100, in questa forma di reglizzazione, € un cosiddettc tappeto rotante pianc.

in accordo ad una ulteriore forma di realizzazione, alternativa alla
precedente ¢ non mostrata nella figure, 1a superficie di esercizio fisico 104
presenta un profilo laterale sostanzialmente curvo rispetto alfasse
longitudinale L della base 101. Pertanto, il tappeto rotante 100, in questa
forma di realizzazione, & un cosiddetto tappeto rotante curvo.

Si noti che un tappeto rotante curve ha fa particolarita di essere
azionabile dal movimento delle gambe dell'utente che con la camminata o
corsa muove la superficie di esercizio fisico 104 senza la necessita
delf'intervento di un motore.

in accordo ad una forma di realizzazione (non visibile nelie figure),
in combinazione con una qualsiasi di quelle appena descritte, la superficie
primo elemento girevole 102 e a secondo elemento girevole 103 e una

tavola di supporte (non mostrata nella figura), disposta tra il primo elemento



girevole 102 e il secondo elemento girevole lunge fasse allasse
longitudinale L della base 101, su cui scorre il nastro o tappeto, definente la
supertficie di esercizio fisico 104.

in questa forma di realizzazione, il primo elemento girevole 102 e i
secende elemento girevole 103 comprendono due rispettivi rulli, ciascuno
accoppiato in modoe girevole alla base 101 del tappeto 100 in
corrispondenza delle due estremita della base 101, ai quali & coliegato il
nastro o tappeto.

in accorde ad una ulteriore forma di realizzazione (non mostrata
nelle figure), la superficie di esercizio fisico 104 comprende una pluralita di
listelli trasversali allasse longitudinale L della base 101.

In gquesta forma di realizzazione, sig # primo elemento girevole 102
sia it secondo elemento girevole 103 comprendono rispettive due pulegge
disposte in prossimita delle porzioni iaterali della base 101, trasversalmente
alfasse longitudinale L della base 101, alte a supportare fa pluralita del
listelli in corrispondenza dei bordi laterali di ciascun listelio.

in altre parole, in questa ulteriore forma di realizzazione, la
superiicie di esercizic fisico 104 ha una configurazione a tapparelia.

in particolare, tale configurazione a tapparella & applicata sia su
tappeti rotanti con superficie di esercizio fisice 104 avente un profiloc laterale
sostanzialmente parallelo rispetic alfasse longitudinale L della base 101
{tappeto rotante piano) sia su tappeti rotanti con superiicie di esercizio fisico
104 con profile laterale curvo (tappsto rotante curvo).

Con riferimento ora anche alla figura 5, il tappeto rotante 100

comprende inoltre un telaic 1 estendentesi sostanzialmente in direzione
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verticale rispetio alla base 101.

il telaic 1 € una combinazione di montanti ed elementi tubolarn tra
loro operativamente collegati e distribuitt in modo tale da definire una
struttura di supporto che circondi sostanzialmente futente U quando
questultimo si trova sulla superficie di esercizio fisico 104.

Tale struttura di supporto comprende uno © pill appogyi per Futente
U, ad esempic una o pitl barre, maniglie, maniglioni, schienale o supporto
dedicato per i busto o per le spalle, ed eventualmente anche unc o piu
agganci per il traino {non mostrati nella figura).

Si noti che eventuali agganci per # traino, in alternativa o in
combinazicne a quelli presenti sul telaio del tappeto rotante 100, possono
essere esterni al tappeto rotante 100, ad esempio distribuiti su una struttura
esterna (ad esempio, un montante) posizionata in prossimitd detl tappeto
rotante 100 © su una parete in prossimita della quale & posizionato il
tappeto rotante 100.

Ritornande alla forma di realizzazione della figura 1, il tappeto
rotante 100 comprende inolire ung dispositive di azionamento 105 della
superiicie di esercizio fisico 104 operativamente associate ad almenc uno
fra detti primo elemento girevole 102 e secondo elemento girevole 103,

i dispositive di aziocnamento 105 della superficie di esercizio fisico
104 sara menzionato nel seguite anche solo dispositive di azionamento.

Si fa presente che per *azionamento” s'intende qualsiasi azione che
pus essere eseguita sulla superficie di essrcizio fisico 104 tale da
condizioname la rotazione, ovverc la messa in funzione, aumento o la

riduzione della velocita, 1a frenatura, e cosi via.
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it dispositivo di azicnhamento 105 comprende almeno un elemento
(ad esempio di tipologia eleftrica, magnetica © elettromagnetica,
operativamente associato in maniera girevole alia base 101 del tappeto
rotante 100.

i dispositivo di azionamento 105 & operativamente associato ad
altmeno uno fra i primo elemento girevole 102 ed il secondo elemento
girevole 103 in modo tale che ad una rotazione del primo elemento girevole
102 o del secondo elemento girevole 103 corrispenda una rotazione del
dispositive di azionamento 105 e, viceversa, ad una rotazione del
dispositive di azionamento 105 corrisponda una rotazione del primo
glemento girevole 102 o del secondo elemento girevole 103.

Per “rotazione del dispositive di azionamento™ si intende la
rotazione del'almeno un organo eleftrico detl dispositivo di azionamento 105
operativamente associato in modo girevole alla base 101 del tappeto
rotante 100.

Si noti che, in una forma di realizzazione, il dispositive di
azionamento 105 & operativamente collegato in maniera diretta ad almeno
une fra il primo elemento girevele 102 o it secondo elemento girevole 103.

in accordo ad una ulteriore forma di realizzazione, alternativa alla
precedente, i dispositive di azionamento 105 & operativamente collegato
tramite almeno un rispettive organc di trasmissione ad almeno uno fra il
primo elemento girevole 102 o i secondo elemento girevole 103.

In una forma di realizzazione, il dispositivo di azionamsnic 105 &
configurato per esercitare un'azione frenante su almenoc uno fra it primo

elemento girevole 102 o it secondo elemento girevole 103 e di conseguenza
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sulla superficie di esercizio fisico 104.

inoltre, in una ultericre forma di realizzazione in combinazione con
quella precedente, i dispositivo di azionamente 105 & configurato per
gsercitare un‘azione motrice su almenoc unc fra i primo elemento girevole
102 o il secondo elemento girevole 103 e di conseguenza suilla superiicie di
esercizio fisico 104.

it tappeto rotante 100 comprende inclire un’unita di elaborazione
dati 106, ad esempio un microprocessore o un microcontrotiore.

L'unita di elaborazione dati 106 & operativamente collegata al
dispositive di azionamento 105.

it tappeto rotante 100 comprende inolire un‘unita di memoria 107,
operativamente collegata alf'unita di elaborazione dati 106.

L'unitd di memoria 107 pud essere interna o esterna {come ad
esempio Hllustrato nella figura 1) alfunita di elaborazione dati 108.

Siofa presente che lunita di memoria 107 ¢ configurata per
immagazzinare une © pill codici programma esequibili dalfunita di
elaborazione dati 106 per i controlic del tappetoe rotante 100 ed in
particolare per il controllo del dispositivo di azionamento 105, ai fini
deff'azionamento della supertficie di esercizio fisico 104, come verra
descrittc anche nel seguito.

in maggior dettaglio, | dati immagazzinabili nelfunita di memoria
107 comprendono dati relativi al  funzionamento del dispositive  di
azionamento 105, sulla base dei quali Yunita di elaborazicne 108, come
verra ribadito nel seguito, pud controllare it dispositive di azionamento 105.

A livello piu generale, ulteriori dati immagazzinabili nel tappeto

e}



rotante 100 sono dati relativi al programmi/algoritmi di allenamento sulla
base dei quali {'unita di elaborazione 106 puo controllare # dispositivo di
azionamento 108.

Si noti che guesti dati sono preferibiimente immagazzinati in una
ulteriore unita di memoria, distinta dall'unita di memoria 107, disposta nel
telaio del tappeto rotante 100. L'unita di memoria 107, al pari delfunita di
elaborazione dati 108, & invece disposta nella base 101 del tappeto rotante.

Ritornando al dispositive di azionamento 105, in una forma di
realizzazione, mosirata nella figura 1, it dispositive di azionamento 105
comprende un motore 108, operativamente associalo a e controliabile
dalf'unita di elaborazione dati 1086.

In questa forma di realizzazione, it motore 108 ¢ configurato per
esercitare su almeno uno fra i primo elemento girevole 102 o # secondo
glemento girevole 103, quindi sulla superficie di esercizio fisico 104, sia
Fazione motrice sia Pazione frenante, sulla base di comandi ricevuti
dalf'unita di elaborazione dati 1086.

in questa forma di realizzazione, esempi di motore possonc essere
i motore elettrico di tipo "senza spazzole” {in inglese, "brushiess™, #§ motore
glettrico asincrono, il motore elettrico a riluttanza variabile, i§ motore elettrico
in corrente continua, & cosi via.

Si noti che in questa forma di realizzazione, it dispositive di
azionamento 105 & un dispositivo che frasforma energia eletirica in energia
meccanica e vicgversa.

in una ulteriore forma di realizzazione, mostrata nella figura 2, il

dispositivo di azionamento 105 comprende un freno 108", operativamente
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associato a e controliabile dalf'unita di elaborazione dati 106.

in questa forma di realizzazione, i frenc 108 & configuratc per
esercitare sulla superficie di esercizio fisico l'azione frenante, sulla base di
comandi ricevuli dali'unita di elaborazione dati 106.

Si noti che Pazione frenante da parte del freno 108 sulla superficie
di esercizic fisico 104 & esercitata agendo su almenc uno fra il primo
glemento girevole 102 o it secondo elemento girevole 103.

In questa forma di realizzazione, esempi di freno 108 possono
essere un frenc rigenerativo (per esempio un generatore), un freno
magnetico a magneti permanenti, un freno a correnti sletiriche parassite, un
freno meccanico ad atrito e cosi via.

Sionotl che questa forma di realizzazione ¢ vantaggiosamente
applicabile nel caso di tappeto rotante curvo (descritto in precedenza), in cui
non € presente alcun dispositive (motore) atto ad esercitare un’azione
motrice sulla superficie di esercizio fisico.

in una ulteriore forma di realizzazione, mostrata nella figura 3, il
dispositive di azionamento 105 comprende un motore 108 e un freno 108,
entrambi operativamente associati a e controflabili dalfunita di elaborazione
dati 1086,

in questa forma di realizzazione, l'unita di elaborazione 106 &
configurata per controllare separatamente il motore 108 ed il frenc 108

In questa forma di realizzazione, i motore 108 & configurato per
esercitare sulla superficie di esercizio fisico 104 Yazione motrice sulla base
di rispettivi comandi ricevuli dalfunita di elaborazione dati 106 mentre i

freno 108’ e configurato per esercitare sulta superficie di esercizio fisico 104
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Fazione frenante sulla base di rispettivi comandi ricevuti daltunita di
elaborazione dati 106.

Si noti che il motore 108 & atto ad esercitare Pazione motrice sulla
superiicie di esercizio fisico agende su almenc uno fra il primo elemento
girevole 102 o it secondo elemento girevole 103.

Si noti invece che i freno 108 ¢ atto ad esercitare P'azione frenante
sulta superficie di esercizio fisico agendo sui motore 108.

In questa forma di realizzazione, esempi di motore 108 possono
essere il motore eletirico di tipo “senza spazzole” (in inglese, “brushless”),
motore eleltrico asincrono, i motore eletirico a riluttanza variabile, il motore
glettrico in corrente continua, e cosi via.,, mentre esempi di frenc 108
possSoNo esserg un frenc rigenerative (per esempio, un generatore), un
freno magnetico a magneti permanenti, un frenc a correnti elettriche
parassite, un freno meccanico ad atlrito e cosi via.

Con riferimento ora ad una qualsiasi delle forme di realizzazione
descritte in precedenza, si fa nel seguito ancora riferimento in generale al
dispositivo di azionamento 105, indipendentemente dalle suddette forme di
realizzazione, da considerarsi in combinazione o in alternativa fra loro.

in altre parole, nel caso in cui il digpositive di azionamento 105 sia
configurate per esercitare un’azione frenante sulla superficie di esercizio
fisico 104 sulla base di comandi ricevuti delfunita di elaborazione dati 1086,
si intende che tale azione frenante sia esercitata dal motore 108 o dal freno
108"

Ritornande ad esempio alla figura 1, # tappeto rotante 100

comprende inoitre almeno un sensore 108 di rilevazione di almeno un primo
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parametro rappresentativo dellinterazione tra futente U e la superificie di
esercizio fisico 104, in seguitc semplicemente almenc un sensore 109.

Al fini della presente descrizione, per "parametro rappresentativo
dell'interazione tra futente e la superficie di esercizio fisico” s'intende
quaisiasi parametro rilevabile sul tappeto rotante 100 {ad esempio,
parametri cinematicli quali la velocita o lNaccelerazione della superficie di
esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almenc uno fra # primo
glemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositivo
di azionamentc 105, oppure parametri dinamici quale la coppia frenante del
dispositivo di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 o i secondo elemento girevele) o un gualsiasi parametro
rievabile sull'utente U (ad esempio, la frequenza cardiaca) la cui variazione
sia correlata allinterazione tra l'utente U e la superficie di esercizio fisico
104 durante P'impiego del tappeto rotante 100.

Con riferimento al termine “coppia”, si fa presente che con “coppia”
s'intende, a seconda del dispositivo di azionamento 105 impiegato secondo
una delle forme di realizzazione delle figure 1-3, 1a coppia frenante
esercitata dal motore 108 nel case in cui it dispositivo di azionamento 105
comprenda il solo motore 108 (figura 1) o {a coppia frenante esercitata dal
freno 108, nel caso in cui il dispositive di azionamento 105 comprenda sia il
motore 108 sia il freno 108 {figura 2} e nel caso in cui # dispositive di
azionamento 105 comprenda il solo freno 108’ (figura 3).

A tal proposito, si fa presente che, a seconda del dispositivo di
azionamento 105 impiegato secondo una delle forme di realizzazione delle

figure 1-3, per coppia frenante s'intende sia una coppia resistente atta ad
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opporsi al movimento delf'utente U sulla superficie di esercizio fisico 104 sia
una coppia non resistente, ovvero atta a non opporsi al movimento
delfutente U sulla superficie di esercizio fisico 104.

Nel seguitc della descrizicne si fara riferimento  anche
semplicemente a “coppia” intendendo comungue sempre la “coppia
frenante” come appena definito.

L'almenc un sensore 109 comprende un sensore posizionato e
scelto a seconda del parametro che & necessario rilevare per il controlio
deil'azione frenante del dispositive di azionamento 105, azionande i motore
108 o i freno 108, in accordo ad una o piu forme di realizzazione, in
combinazione o in alternativa fra loro, che sono state sopra descritte e che
saranng uiteriormente descritte in maggior dettaglio nel seguito.

in una forma di realizzazione, 'almeno un sensore 109 comprende
un sensore di velocita per la rilevazione di parametri cinematici.

Esempi di sensore di velocita sono: un encoder, un accelerometro,
un giroscopic, una combinazione o altro equivalente tecnico.

in un'altra forma di realizzazione, in combinazione o in alternativa a
guella precedente, l'almeno un sensore 108 comprende un sensore di
coppia per ia rilevazione di parametri dinamici.

Esempi di sensore di coppia sono: un torsiometro, una o pil celle di
carice, une © piu estensimetri, una combinazione di questt ¢ altro
equivalente tecnico, e cosi via.

In una ulteriore forma di realizzazions, in combinazionse © in
alternativa a quelle precedenti, almeno un sensore 109 comprende un

cardic frequenzimetro per la rilevazione della frequenza cardiaca
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delf'utente.

Per cardio frequenzimetro si intende sia un sensore integrato nel
tappeto rotante 100, ad esempio i cosiddetti “hand-sensor” inseriti per
esempic nei maniglioni del telaio, sia un sensore indossabile dal'utente U
ma comungue operativamente associato con il tappeto rotante 100,

infatti, in quest'ultima forma di realizzazione, una prima componente
del sensore 109 atta a rilevare il batftito cardiacc e indossata e a contatto
con futente (ad esempio, fascia, bracciale, e cosi via) e una seconda
componente del sensore 109 atta a ricevere il segnale elettrico rilevato &
trasmesso dalia prima componente & integrata nel tappeto rotante 100.

in ulteriort forme di realizzazione, piu in dettagho, Palmenc un
sensore 109 pud essere anche una o piu combinazioni dei sensori sopra
indicati.

Ritornando in generale alalmeno un sensore 108 come mostrato
ad esempio nelle figure 1, 2 0 3, esso ¢ operativamente associato all'unita
di elaborazione dati 106 per fornire all'unita di elaborazione dati 106 detio
almeno un parametro rappresentative dell'interazione tra Tutente U e la
superiicie di esercizio fisico 104 rilevato.

A tal proposito, nel caso in cui Falmeno un sensore 109 sia un
cardio frequenzimetro indossabile dali'utente U o integratc nel tappeto
rotante 100, il tappeto rotante 100 comprende un moduio di comunicazione
dati {non mostrato nelle figure) operativamente associate alfunita di
elaborazione dati 106 configurato per ricevere dati dal cardio
frequenzimetro mediante un canale di comunicazione dati di tipo wireless

{ad esempio, un canale di comunicazione dati di tipologia Bluetooth, NFC ¢
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Wi-Fi) oppure mediante un canale di comunicazione dati di tipo cablato
(wired), nel caso in cui # cardic frequenzimetro sia collegato fisicamente al
tappeto rotante 100,

in una ulteriore forma di realizzazione, in combinazione o in
alternativa a quelle descritte in precedenza, il tappeto rotante 100
comprende inoltre un ulteriore sensore {(non mostrato nelle figure) di
rievazione di almeno una perturbazione eleftrica del dispositivo di
azionamento 105.

Esempi di tale sensore sono: un sensore di corrente elettrica (per
esempio, per la rilevazione della corrente eleftrica assorbita dal dispositive
di azionamento 105), un sensore di tensione elettrica (per esempio, per la
rtevazione della tensione elettrica assorbita dal dispositive di azionamento
105).

L'ulteriore sensore € ad esempio integrato in una scheda eletirica
gel dispositivo di azionamento 105,

Ritornando ora in generale alfunita di elaborazione dati 108, l'unita
di elaborazione dati 106 & vantaggiosamentie configurata per modulare
almeno un parametro elettrico di controllo del dispositive di azionamento
105 operativamente associato ad almeno uno fra it primo elemento girevole
102 e il secondo elemento girevole 103 sulla base di detto almeno un primoe
parametro rappresentative dell'interazione tra l'utente e la superficie di
esercizio fisico 104 rilevato da detto almeno un sensore 109.

In particolare, Yunitd di elaborazione dati 106 e configurata psr
eseguire tale modulazione per mantenere # seconde parametro

rappresentative dell'interazione tra Yutente U e la superficie di esercizio
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fisico 104 sostanzialmente pari allo stabilito valore di riferimento delf'almenc
un secondc parametro rappresentative delinterazione tra 'utente U e ia
supertficie di esercizio fisico 104.

Si fa presente che ia suddetta modulazione, ad opera deli'unita di
elaborazione dati 106, ha un tempo di campionamento, in accordo a diverse
forme di realizzazione, compreso tra poche decine di millisecondi e gualche
centinaio di millisecondi.

Al fini della presente descrizione, la definizione di “paramstro
rappresentativo delinterazione tra ['utente e la superficie di esercizio fisico”
& gia stata fornita in precedenza.

inoltre, per “parametro elettrico di controfio del dispositive di
azionamento® sintende la corrente elettrica o la tensione elettrica di
assorbimento del dispositivo di azionamento 105.

Nel seguito della descrizione, si fa riferimento alla corrente eletirica
o alla tensione elettrica di assorbimento anche con la terminologia corrente
elettrica © tensione elstirica assorbita o semplicemente con corrente
elettrica o tensioneg elettrica.

Si osservi che, in una forma di realizzazione, l'unita di elaborazione
dati 106 & configurata per fornire 1o stabilifo valore di riferimento di almeno
un secondc parametro rappresentative delinterazione tra 'utente U e ia
superficie di esercizio fisico 104,

In maggior dettaglio, Funita di elaborazione dati 108 & configurata
per selezionare lo stabilito valore di riferimento di almenc un secondo
parametro rappresentativo dell'interazione tra l'utente e la superficie di

esercizio fisico fra un insieme di valor di riferimento precedentemente
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immagazzinati nell'unita di memoria 107.

Si noti che ia selezione delio stabilito valore di riferimento di detto
almeno un secondo parametro rappresentative dell'interazione tra futente U
e la superficie di esercizio fisico 104 pud avvenire in seguitc alia scelta, da
parte delf'utente U, di una tipologia di allenamento da eseguire sul tappeto
rotante 100.

A tal proposito, si noti che, in una forma di realizzazione, lo stabilito
valore di riferimento di almeno un secondo parametro rappresentalivo
delfinterazione tra lutente U e la superficie di esercizio fisico 104 &
invariabile nel tempo.

in accordo ad una ulteriore forma di realizzazione, alternativa a
guella appena descritta, lo stabilito valore o riferimente di almeno un
secondo parametro rappresentative dellinterazione tra futente U e la
superficie di esercizio fisicc 104 & pari ad una funzione di riferimento con
andamento variabile nel fempo.

La funzione con andamento variabile nel tempo di riferimento,
eventualmente impostata in precedenza, pud variare durante lesercizio
seconde una funziene cen andamento variabile predefinitc (ad esempio, a
gradini, a rampa, crescente, decrescente, misto, e cosi via).

in una forma di realizzazione, detto almeno un primo parametro
rappresentative dell'interazione tra futente U e ia superficie di esercizio
fisico 104 & diverso da detto almeno un secondo parametro rappresentativo
deffinterazione tra Futente U e la superficie di esercizio fisico 104

A tal proposito, detto almeno un primo parametro rappresentativo

delf'interazione tra Putente U e la superficie di esercizio fisico 104, detto
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almeno un secondo parametro rappresentative dell'interazione tra P'utente U
e la superficie di esercizio fisico 104 e detto almeno un parametro elettrico
di controllo del dispositivo di azionamento 105 possono essere in relazione
fra loro in funzione di uno specifico algoritmo basato ad esempic su una
tabella di valori come quelia illustrata nella figura 6.

in tale tabella, detto almenc un secondo parametro, indicato in
generale con il riferimento P2, e rappresentate sull’asse delle ascisse ed ad
ogni colonna della tabella & associato uno stabilito valore di riferimento di
detto almeno un secondoe parametro P2a, P2b, P2c, ..., P2n.

L'atmeno un primo parametro, indicato in generale con il riferimento
P1, & rappresentato sull'asse delle ordinate ed ad ogni riga della tabella e
associato uno stabilito valore di riferimento di detto almeno un primo
parametro Pig, Pib, Plic, ..., Pim,

L'almeno un parametro di controlio, indicato in generale con il
riferimento P3, @ associato con uno stabilito valore P3a, P3b, P3¢, ..., P3k-
1, P3k, ad ogni casella delia tabella, in corrispondenza di uno stabilito
valore di detto almeno un secondo parametro P2 e di detto almeno un primo
parametro P1.

L'unita di elaborazione dati 106 € configurata per modulare |l
parametro di controlio in modo che corrisponda allo stabilito parametro di
controfio ottenibile dalla tabella nel seguente modo: scelta una colonna della
tabella {in base alla scelta delfutente di una stabilita tpologia di
allenamento corrispondente ad uno stabilito valore di riferimento di detto
almenc un secondo parametro, ad esempio la coppia frenante) e

selezionata una riga della colonna, sulla base del valore rilevato di detio
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almeno un primo parametro P1 {ad esempio, ia velocita), si otliene il valore
di riferimento di detto almeno un parametrico elettrico da modulare (ad
esempio, la corrente elettrica).

Ad esempio, se detto almeno un secondo parametro P2 ha valore
P2b e il valore rilevato di defte almeno un primo parametro e Pim, allora il
valore di riferimento di detto almeno un parametro di controlio P3 ¢ pari a
P3b (tabelia di figura 8).

In una forma di realizzazione, allernativa a quella descritta in
precedenza, detto almenc wun primo parametro rappresentativo
dellinterazione tra l'utente U e la superficie di esercizio fisico 104 coincide
con detto almene un secondo parametro rappresentativo dell interazione tra
Futente U e la superficie di esercizio figsico 104. In questo caso, il controllo
del tappeto rotante 100 viene effettuato in retroazione, senza dover ricorrere
ad un algoritmo basato su una tabella di valori come ad esempio illustrato
neiia figura 6.

in tale forma di realizzazione, funita di elaborazione dati 106 &
configurata per eseguire la modulazione di detto almeno un parametro
glettrico di controlio del dispositivo di azionamento 105 sulia base della
variazione dallo stabilito valore di riferimento di detlc almenc un primo
parametro rappresentative delinterazione tra l'utente e la superficie di
gsercizio fisico 104 rilevato da detto almeno un sensore 109.

In una forma di realizzazione, in combinazione con una qualsiasi di
quelle appena descritte, 'unita di elaborazione dati 106 é configurata per
modulare detto almeno un parametro eletirico di controlio sulla base del

confronto di uno stabilite valore di riferimento di detto almeno un parametro
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gletirico di controflo, dipendente dallo stabilito valore di riferimento di detto
almeno un secondo parametro rappresentative dell'interazione tra Putente U
e la superficie di esercizio fisico 104 e da detto almenoc un primo parametro
rappresentative dell'interazione tra futente U e ia superficie di esercizio
fisico 104 rilevato da detto almeno un sensore 109, e detta almeno una
perturbazione elettrica del dispositive di azicnamento 105 rilevata
dalf'ulteriore senscre del tappeto rotante 100.

Ad esempio, nella forma di realizzazione in cui lunita di
elaborazione dati 106 impiega lalgoritmo basato sulia tabella di valorn
{Figura 8), una volta determinato i valore di riferimento di detto almeno un
parametro di controlio P3, funita di elaborazione dati 106 € configurata per
modulare il valore di detfto almeno un parametro di controlio in modo tale
che sia sostanzialmente part al valore di riferimento determinato dalla
tabella.

{{ parametro elettrico di controllo da modulare dipende dalla
tipologia di dispositive di azionamento 105 impiegata, secondo una
qualsiast delle forme di realizzazione descritte in precedenza con
riferimento alle figure 1-3.

Ad esempio, nella forma di realizzazione della figura 1, il paramstro
elettrico di controllo del dispositivo di azionamento 105 da modulare € la
corrente elettrica, mentre detto almeno un parametro rappresentativo
dell'interazione tra tutente U e la superficie di esercizio fisico 104 pud
essere la velocita della superiicie di esercizio fisico 104 e detto almeno un
secondo parametro rappresentativo dellinterazione tra futente U e la

superficie di esercizio fisico 104 pud essere la coppia frenante del
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dispositive di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 o it secondo elemento girevole 103.

in accordo ad una forma di realizzazione, l'unita di elaborazione dati
106 e configurata per controllare in coppia il dispositivoe di azionamento 105
per consentire allutente U un #mpiego del tappeto rotante 100 per un
allenamento cosiddetto a coppia costante.

in tale forma di realizzazione:

- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
futente U e la superficie di esercizio fisico 104 e la velocita di avanzamento
della superficie di esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almeno
uno fra il primo elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o
del dispositive di azionamento 105; pertanto, Falmenoc un sensore 109 & un
sensore di velocita;

Falmeno un secondo parametro rappresentativo delfinterazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 é la coppia frenante del
dispositive di azionamento 105 o di almeno unc fra il primo elemento
girevole 102 o i secondo elemento girevole 103.

in tale forma di realizzazione, f'unita di elaborazione dati 106 ¢
configurata per modulare detto almeno un parametro elettrico di controllo
del dispositive di azionamente 105, ad esempio la corrente elettrica di
assorbimento del dispositivo di azicnamento 105, sulla base della
variazione della velocita di avanzamento della superficie di esercizio fisico
104 o la velocita di rotazione di almeno une fra il primo elemento girevole
102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositivo di azionamento

105 rilevata da detto almeno un sensors 109 per mantensre {a coppia



i

i

i

2

frenante del dispositivo di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo
elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 sostanziaimente
pari allo stabilito valore di riferimento di coppia frenante.

in accorde ad una ulteriore forma di realizzazicne, funita di
elaborazione dati 106 & comunque configurata per controllare in coppia il
dispositive di azionamento 105 per consentire all'utente U un impiego del
tappeto rotante 100 per un allenamento cosiddetto a coppia costante.

in tale forma di realizzazione:

- tale almeno un primo parametro rappresentativo dell’interazione tra
Futente U ¢ la superficie di esercizio fisico 104 @ la coppia frenante del
dispositive di azionamentc 105 o di almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 o it secondo elemento girevole 103; pertanto, Yalmeno un
sensore 109 e un sensore di coppia;

Falmeno un secondo parametro rappresentativo delfinterazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 é la coppia frenante del
dispositivo di azionamento 105 o di almenc uno fra il primo elemento
girevole 102 o i secondo elemento girevole 103.

in tale forma di realizzazione, f'unita di elaborazione dati 106 ¢
configurata per modulare detto almeno un parametro di controlle del
dispositive di azionamento 105, ad esempio la corrente eleltrica di
assorbimento del dispositivo di azicnamento 105, sulla base della
variazione da detto stabilito valore di riferimento della coppia frenante del
dispositive di azionamento 105 o di almeno uno ira il primo elemento
girevole 102 o #f secondo elemento girevole 103 rilevata da detto almeno un

sensore 109.



Fermo restando quanto descritto in precedenza, indipendentemente
dal sensore utilizzato {di velocita ¢ di coppia), in accordo ad una ulteriore
forma di realizzazione, in cui # dispositivo di azionamento 105 comprende il
motore 108, o stabilito valore di riferimento di coppia frenante & pari ad una
funzione di riferimente con andamento variabile nel tempo, in particolare
variabile da un primo valore di riferimento corrispondente ad un'azione
frenante esercitata dal motore 108 ad un secondo valore di riferimento
rappresentativo dell’azione motrice del motore 108.

in particolare, funita di elaborazione dati 106 & configurata per
eseguire la modulazione di detto almeno un parametro elettrico di controllo
del dispositive di azionamento 105 per mantenere la coppia frenante
sostanzialmente pari allo stabilito primo valore di riferimento, in modo da
opporsi al mote delf'utente U sulla superficie di esercizio fisico 104.

L'unita di elaborazicne dati 106 € inoltre configurata per passare da
un‘azione resistente ad un'azione motrice del motore 108 per uno stabilito
periodo di tempo transitorio.

L'unita di elaborazione dati 106 e configurata per eseguire la
modulazione di dette almenc un parametro elettricc di controllo del
dispositive  di azionamento 105 per mantenere la coppia frenante
sostanzialmente pari alio stabilito secondo valore di riferimento, in modo da
non apporst al moto dellutente U sulla superficie di esercizio fisico 104.

I passi operativi possono essere ripetuti per passare da un'azione
motrice ad un’azione resistente del motors 108.

Si noti che in questa forma di realizzazione, funita di elaborazione

dati 106 e configurata per consentire alf'utente U un impisgo del tappeto
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rotante 100 per un allenamento cosiddetto ad inversione di coppia.

Fermo restando quanto descritto in precedenza, indipendentemente
dal sensore utilizzato (di velocita ¢ di coppia), in accordo ad una ulteriore
forma di realizzazione, lo stabilitc valore di riferimento di coppia frenante e
pari ad una funzione di riferimento con andamento variabile nel tempo, in
particolare variabile da un primo valore di riferimento ad un secondo valore
di riferimento.

i primo valore di riferimento va sostanzialmente mantenuto per un
primo intervalio di tempo in cui Tutente U esercita una spinta (o tiro),
eseguita su un appoggio previsto sul tappeto rotante 100 efo tramite
Faggancio ad un traino, secondo una delle modalita definite in precedenza
{aggancio a parete).

it secondo valore di riferimento va sostanzialmente mantenuto in un
seconde intervallo di tempo in cul f'utente esegue ia corsa sul tappeto
rotante 100.

i passaggio tra primo intervallo di tempo (spinta) e secondo
intervallo di tempo {corsa) avviene tramite un intervalio di tempo transitorio
scelte in maniera automatica dalf'unita di  elaborazione dati 106,
opportunamente configurata, in funzione del confronto di un valore di un
parametro rappresentative della spinta esercitata dall'utente U con un
rispettivo valore di riferimento, © scelto in maniera manuale dalf'utente, ad
esempio tramite un comando posto sui telaio del tappeto rotante 100.

Si noti che il paramsetro rappresentativo delia spinta esercitata
dalfutente pud essere semplicemente # tempo di spinta, la distanza

percorsa dalf'utente U durante la spinta, Pentita della spinta o tiro rilevata



framite un apposito sensore {(ad esempio, una cella di carico) di cui € munita
fa struttura di supporto o direttamente la corda impiegata per il tiro.

in questa forma di realizzazione, l'unita di elaborazione dati 106 e
configurata per passare, nel momento in cui un parametro rappresentativo
della spinta esercitata dalfutente U, rilevate dallunita di elaborazione dati
106, raggiunge un rispettivo valore di rferimento oppure futente U
impartisce un comando manuale, da un valore (ad esempio, positive} di
coppia frenante ad un ulteriore valore (ad esempio, negativo) di coppia
frenante per uno stabilito periodo di tempo transitorio.

Si noti che in questa forma di realizzazione, funita di elaborazione
dati 106 e configurata per consentire alf'utente U un impiego del tappeto
rotante 100 per un allenamento cosiddetto ad inversione di coppia, tipo per
la corsa sprint, partendo da una fase di spinta o tiro, a seconda della
modalita di aggancio delf'utente U.

in accordo ad una forma di realizzazione, 'unita di elaborazione datl
106 & configurata per controllare in velocita il dispositive di azionamento
105 per consentire alf'utente U un impiego del tappeto rotante 100 per un
allenamento cosiddetto a velocita costante.

in tale forma di realizzazione:

- sia detto almence un primo  parametro  rappresentative
del'interazione tra {'utente U e la superficie di esercizio fisico 104 sia detto
almenoc un secondo parametro rappresentativo dell'interazione tra 'utente U
e la supertficie di esercizio fisico 104 sono la velocita di avanzamento della
superficie di esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almeno unc fra

i primo elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del
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dispositive di azionamento 105; pertanto, 'almeno un sensore 109 & un
sensore di velocita.

in tale forma di realizzazione, funita di elaborazione dati 106 é
configurata per eseguire la modulazione di detio almeno un parametro
elettrico di controlio del dispositive di azionamento 105 {(ad esempic la
corrente elettrica di assorbimento del dispositivo di azionamento 105) sulla
base della variazione delia velocita di avanzamento delia superficie di
gsercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almenc uno fra i primo
etlemento girevele 102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositivo
di azionamento 105 rilevata da detto almeno un sensore 109 da detto
stabilito valore di riferimento.

in accordo ad una forma di realizzazione, 'unita di elaborazione datl
106 & configurata per controllare in potenza i dispositivo di azionamento
105 per consentire alf'utente U un impiego del tappeto rotante 100 per un
alienamento cosiddetio a potenza costante.

in tale forma di realizzazione:
- tale almeno un primo parametro rappresentative dell’interazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & ia velocita di avanzamento
della superficie di esercizio fisico 104 o ia velocita di rotazione di almeno
uno fra il primo elemento girevole 102 o i secondo elemento girevole 103 o
del dispositive di azicnamento 105; pertanto, Falmenc un sensore 109 & un
sensore di velocita;
- Falmeno un sscondo parametro rappresentative delfinterazione tra
futente U e la superficie di esercizio fisico 104 ¢ la potenza del dispositivo

di azionamento 105.
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In tale forma di realizzazione, tunita di elaborazione dati 106 &
configurata per eseguire la modulazicne di detto almenc un parametro
efettrico di controlio del dispositivo di azionamento 105 (ad esempio la
corrente elettrica di assorbimento del dispositivo di azionamento 105) sulla
base della variazione della velocita di avanzamento della superficie di
esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almeno uno fra i primo
glemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositivo
¢i azionamento 105 rilevata da detto almeno un sensore 109 per mantenere
la potenza sostanzialmente pari allo stabilito valore di riterimento di potenza
del dispositivo di aziocnamento 105.

Si noti ad esempio che i valore di detto almenoc un parametro
glettrico di controllo del dispositive di azionamento 105 con cui modulare i
dispositive di azionamento 105 & oltenuio dallunita di elaborazione dati 106
in funzione di uno stabilitc valore di riferimento di coppia frenante del
dispositive di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 o i secondo elemento girevole 103, calcolato a partire dallo
stabilito valore di riferimento di potenza del dispositive di azionamento 105
sulla base della velocita rilevata (Coppia = potenza / velocita).

In accordo ad una ulteriore forma di realizzazione, in cui funita di
elaborazione dati 106 e comunque configurata per controllare in potenza il
dispositive di azionamento 105 per consentire all'utente U un impiego del
tappeto rotante 100 per un allenamento cosiddetio a potenza costante:

- tale almeno un primo parametro rappresentative dell'interazione tra
futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & la coppia frenante del

dispositive di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo elemento



i

i

i

2

girevole 102 o it secondo elemento girevole 103; pertanto, Yalmeno un
sensore 109 e un sensore di coppia;

- Falmeno un secondo parametro rappresentativo deli'interazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & la potenza del dispositivo
di azichamento 105.

in tale forma di realizzazione, funita di elaborazione dati 106 é
configurata per eseguire la modulazione di detio almeno un parametro
gletirico di controllo del digpositive di azionamente 105 (ad esempio, 1a
corrente eletfrica di assorbimento del dispositivo di azionamento 105} sulla
base della variazione della coppia rilevata dal sensore di coppia, per
mantenere la potenza del dispositive di azionamento 105 sostanziaimente
pari allo stabilito valore di riferimento della potenza del dispositivo di
azionamento 105.

Si noti che il valore di dette almenc un parametre elettrico di
controllo del dispositive di azionamento 105 con cui modulare il dispositivo
di azionameanto 105 & ottenuto daif'unita di elaborazione dati 106 in funzione
del valore di coppia frenante rilevato dal sensore di coppia sulla base della
velocita calcolata sulla base dallo stabilito valore di riferimento di potenza
del dispositive di azionamento 105 sulla base della coppia rilevata (Velocita
= potenza / coppia).

in accordo ad una forma di realizzazione, 'unita di elaborazione dati
106 & configurata per controllare 3 frequenza cardiaca delf'utente U per
consentire a questulimo un impiege del tappeto rotante 100 per un
allenamento cosiddetto a frequenza cardiaca costanta.

in tale forma di reglizzazione:
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- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & la frequenza cardiaca;
pertanto, Falmeno un gsensore 109 & un cardio-frequenzimetro;

il tappeto rotante 100 comprende un ulteriore sensore (non
mostrato nelle figure) di ritevazione della velocita di avanzamento della
superficie di esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almenoc uno fra
i primo elemento girevole 102 o il seconde elemento girevole 103 o del
dispositivo di azionamento 105;

- almeno un secondo parametro rappresentative dellinterazione tra
Futente U e ia superficie di esercizio fisico 104 ¢ 1a frequenza cardiaca.

in tale forma di realizzazione, f'unita di elaborazione dati 106 &
configurata per eseguire la modulazione di detto almeno un paramstro
elettrico di controllo del dispositive di azionamento 105 determinando uno
stabilitc valore di potenza del dispositive di azionamento 105 sulla base
delflo  scostamento  della  frequenza cardiaca rilevata dal  cardio-
frequenzimetre 109 e lo stabilitc valore di riferimento di frequenza cardiaca.

inoltre, f'unita di elaborazione dati 106 ¢ configurata per eseguire 1a
modulazione di dette almeno un parametro elettricc di controllo del
dispositive di azionamento 105 determinando ulteriormente un valore di
riferimento di coppia frenante sulla base dello stabilito valore di potenza
determinatc in precedenza e la velocita rilevata dalfulteriore sensore di
velocita (coppia = potenza / velocita).

L'unita di elaborazione dati 106 & configurata per eseguire la
modulazione di delto almeno un parametro elettrico di controflo del

dispositivo di azichamento 105 modulando detto almeno un parametro
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gletirico di controllo del digpositive di azionamente 105 (ad esempio, 1a
corrente elettrica di assorbimento del dispositivo di azionamento 105} sulla
base del valore di velocita rilevata dalfulteriore sensore di velocita, per
mantenere {a coppia frenante sostanzialmente pari al valore di riferimento
della coppia frenante determinato.

in accordo ad altre forme di realizzazione, 'unitd di elaborazione
dati 106 puod essere configurata per consentire alf'utente U un impiego del
tappeto rotante 100 per allenamenti di tipo combinato, in cui sono alternati
fra foro uno © pit esercizi di spinta, ovvero con una combinazione di
allenamenti a velocita costante, a coppia costante, a coppia variabile, a
frequenza cardiaca costante, a frequenza cardiaca variabile, e cosi vig, e la
corsa/camminata standard eseguibile da un utente U sul tappeto rotante
100.

in altre parole, il tappeto rotante 100 delfinvenzione pus essere
considerato come configurato per funzionare in modalita “passiva” (per gl
esercizi di spinta), in cui & abilitato/azienato i controlio dell’'azione frenante
secondo una delle modalita descritte in precedenza, o in modalita “attiva”
{per la corsa/camminata tradizionale).

Siofa presente che in accorde ad una qualsiasi delle forme di
realizzazione descritte in precedenza, 'unita di elaborazione dati 106 &
configurata per fornire lo stabilito valore di riferimento di dettc almeno un
secondo parametro rappresentative dellinterazione tra futente U e 1a
superficie di esercizio fisico 104 selezionando tale valore fra un insieme di
valori di riferimento precedentemente immagazzinati nell'unita di memoria

107.
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in particolare, la selezione dello stabilito valore di riferimento di
detto almeno secendoe parametro rappresentative dell'interazione tra Futente
U e la superficie di esercizio fisico 104 pud avvenire in seguito alla scelta,
da parte dellutente U, di una tipologia di allenamento da eseguire sul
tappeto rotante 100.

Nel caso della scelta di un programma di altenamento a controlio di
coppia frenante, dettc almeno un seconde paramelro rappresentativo
dell'interazione tra l'utente U e la superficie di esercizio fisico 104 ¢ la
coppia frenante.

Nel caso della scelta di un programma di altenamento a controlio di
velocita costante, detto almenc un secondo paramelro rappresentativo
dell'interazione tra l'utente U e la superficie di esercizio fisico 104 ¢ la
velocita.

Nel caso della scelta di un programma di allenamento a controlic di
potenza, detto almeno un  secondo parametro  rappresentalivo
delfinterazione tra lutente U e la superficie di esercizio fisico 104 &
potenza.

Nel caso della scelta di un programma di allenamento a controlic di
frequenza cardiaca, defto almeno un secondo parametro rappresentalive
delfinterazione tra lutente U e la superficle di esercizio fisico 104 @ la
frequenza cardiaca.

In accordo ad una qualsiasi delle forme di realizzazioni descritte in
precedenza con riferimento agli esercizi di spinta, Putente U é in grado di
esercitare la spinta sulla superficie di esercizio fisico 104 spingendo su un

appoggio di cui & munito # telaio (ad esempio, la struttura di supporto
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definita dal telaio del tappeto rotante 100) oppure essendo agganciato ad
un traino (ad esempio, presente su una struttura esterna posizionata in
prossimita del tappeto rotante 100 o su una parete in prossimita della quale
¢ posizionato if tappeto rotante 100).

Si fa presente che in accordo ad una qualsiasi delle forme di
realizzazione descritte in precedenza, a fini della modulazione di detlo
almeno un parametro elettrico di controllo del dispositivo di azionamento
105 {ad esempio, {a corrente eleftrica di assorbimento det dispositivo di
azionamento 105}, funita di elaborazione dati 106 & configurata per
eseguire la modulazione di tale parametro eleltrico di controllo sulla base
del confronte di unc stabilito valore di riferimento, dipendente dallo stabilito
valore di riferimento della coppia frenante ¢ dalla velocita rilevata dal
sensore di velocita, e detta almeno una perturbazione elettrica del
dispositive di azionamento 105 rilevata dalfulteriore sensore del tappeto
rotante 100.

Ancora, si fa presente che, come gia detto in precedenza, in
accorde ad una qualsiasi delle forme di realizzazione descritte in
precedenza, lo stabilitc valore di riferimento di detto almenco un secondo
parametro rappresentativo dellinterazione tra futente U e la superificie di
esercizio fisico 104 {coppia frenante, velocita, potenza oppure frequenza
cardiaca) puo essere invariabile nel tempo oppure essere pari ad una
funzione di riferimento con andamento variabile nel tempo, gia descritta in
precedenza.

inoltre, si osservi che le operazioni descritte, in ciascuna delle forme

di realizzazione descritte in precedenza, sono eseguite dalfunita di
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glaborazione dati 106 sia altinizio dellallenaments, quando fa superficie di
esercizic fisico 104 & ferma o ad una velocita di avanzamento minima
costante, nel momento in cui utente U esercita una spinta iniziale sulla
superficie di esercizio fisico 104 e la mette in movimento, sia
successivamente alla spinta iniziale, nel momento in cui 'utente U esercita
una spinta sulla superficie di esercizio fisico 104 per mantenere in
movimente a superficie di esercizio fisice 104 (nastro o tapparelia).

Con riferimente al diagramma a blocchi della figura 4, viene ora
descritte un metodo 400 di controllo del funzicnamento di un tappeto rotante
100, nel seguito anche semplicemente metodo 400.

it tappeto rotante 100 e del tutto analoge a gquelio descritto in
precedenza.

it metodo 400 comprende una fase simbolica di inizio ST.

i metodo 400 comprende una fase di rilevare 401, ad opera di
almeno un sensore 109 di rilevazione di cui @ munito il tappeto rotante 100,
almeno un primo parametro rappresentativo delf'interazione tra un utente U
e una superficie di esercizio fisico 104 del tappeto rotante 100.

it sensore di rilevazione 208 e delto almenc un parametro
rappresentativo delfinterazione tra un utente U e 1a supetficie di esercizio
fisico 104.

it metodo 400 comprende incltre una fase di fornire 402, ad opera
deffunita di elaborazione dati 106 di cui & munito # tappeto rotante 100,
almeno uno stabilito valore di un secondo parametro rappresentativo
delf'interazione tra futente U e la superficie di esercizio fisico 104,

it metodo 400 comprende inoltre una fase di modulare 403, ad
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opera delfunita di elaborazione dati 108, almeno un parametro elettrico di
un dispositivo di azionamento 105 operativamente associato ad almeno uno
fra un primo elemento girevole 102 ed it secondo elemento girevole 103 di
cui & munito il tappeto rotante 100, sulla base di detto almenc un primo
parametro rappresentativo dell'interazione tra 'utente U e la superiicie di
esercizio fisico 104 rilevato da detto almeno un sensore 109,

in particolare, la fase di modulare 403 e eseguita per mantenere il
secondo parametro rappresentative dellinterazione tra futente U e 1a
superficie di esercizio fisico 104 sostanzialmente pari allo stabilito valore di
detto almenc un secondo parametro rappresentative delf'interazione tra
Futente U e ia superficie di esercizio fisico 104.

 dispositivo di azionamento 105, in accordo a diverse forme di
realizzazione e detto almenco un parametro elettrico di controllo del
dispositive di azionamento 105 sone gia stati descritti in precedenza.

In una forma di realizzazione, detto almeno un primo paramstro
rappresentative dellinterazione tra utente U e la superficie di esercizio
fisico 104 e diverso da detto almeno un secondo parametro rappresentativo
dell'interazione tra F'utente U e la superficie di esercizio fisico 104.

In tale forma di realizzazione, la fage di modulare 403 detto almeno
un parametro elettrico di controllo del dispositive di azionamento 105 e
gseguita, ad opera delf'unita di elaborazione dati 106, sulla base della
variazione di detio almeno un primo  parametro  rappresentativo
deffinterazione tra Futente U e ia superficie di esercizio fisico 104 rilevato da
detto almeno un sensore 109 per mantenere detio almeno un secondo

parametro rappresentativo dell'interazione tra utente U e ia superiicie di
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esercizio fisico 104 sostanzialmente pari allo stabilito valore di riferimento di
detto almenc un secondo parametro rappresentative delf'interazione tra
Futente U e a superiicie di esercizio fisico 104 (la possibile relazione tra |
suddetti parametri ¢ stata descritta in precedenza con riferimento alla
tabella di figura 8).

in una forma di realizzazione, alternativa a quella descritfa in
precedenza, dette almeno un primo  parametro  rappresentativo
delfinterazione tra 'utente U e la superficie di esercizio fisico 104 ¢oincide
con dette almeno un secondoe parametro rappresentative delfinterazione tra
Futente U e fa superficie di esercizio fisico 104.

in tale forma di realizzazione, I3 fase di moduiare 402 dette almeno
un parametro eletlrico di controfle del dispositive di azionamento 105 &
eseguita, ad opera delfunita di elaborazione dati 106, sulla base della
variazione dallo stabilito valore di riferimento di detto almeno un primo
parametro rappresentativo dell'interazione tra l'utente e la superficie di
esercizio fisico 104 rilevato da detto almeno un sensore 108.

in accordo ad una forma di realizzazione (allenamento a coppia
costante):
- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
futente U e la superficie di esercizio fisice 104 e la velocita di avanzamento
della superficie di esercizio fisico 104 o ia velocita di rotazione di almenc
uno fra il primo elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o
del dispositivo di azionamento 105; {'almenc un sensore 108 & un sensocre
di velocita;

- Falmeno un secondo parametro rappresentative delfinterazione tra
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Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 é la coppia frenante del
dispositivo di azionamento 105 o di almenc uno fra il primo elemento
girevole 102 o i secondo elemento girevole 103.

in tale forma di realizzazione, I3 fase di moduiare 403 dette almeno
un parametro elettrico di controlio del dispositive di azionamento 105 (ad
esempio, la comrente eleftrica di  assorbimento  del  dispositive  di
azionamento 105) & eseguita, ad opera delf'unita di elaborazione dati 1086,
sulla base della variazione della velocita di avanzamento della superficie di
esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almenc unc fra # primo
elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositive
di azionamento 105 rilevata da detto almeno un sensore 109 per mantenere
la coppia frenante del dispositivo di azionamento 105 o di almeno uno fra il
primo  elemento  girevole 102 o # secondo elemento girevole 103
sostanzialmente pari allo stabilito valore di riferimento di coppia frenante.

In accordo ad una ulteriore forma di realizzazione (allenamento a
coppia costante):
- tale almeno un primo parametro rappresentative dell’interazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisice 104 & la coppia frenante del
dispositive di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 o i secondo elemento girevole 103; pertanto, falmeno un
sensore 109 & un sensore di coppia;
- Falmeno un secondo parametro rappresentative delf'interazione tra
futente U e la superiicie di esercizio fisico 104 é la coppia frenante del
dispositive di azionamento 105 o di almeno uno fra il primo elemento

girevole 102 o # secondo elemento girevole 103.
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In tale forma di realizzazione, la fage di modulare 403 detto almeno
un parametro elettrico di controlio del dispositive di azionamento 105 (ad
esempio la corrente elettrica di agsorbimento del dispositivo di azionamento
105) e eseguita, ad opera dell'unita di elaborazione dati 1086, sulla base
della variazione della coppia frenante del dispositivo di azionamento 105 o
di almeno uno fra it primo elemento girevole 102 o # secondo elemento
girevole 103 rilevata da detto almeno un sensore 109 da dette stabilito
valore di riferimento.

in accordo ad una qualsiasi delle due forme di realizzazione
descrifte in precedenza {(allenamento a controlio di coppiaj, nel caso in cui il
dispositivo di azionamento 105 comprende un motore 108, lo stabilito valore
di riferimento di coppia frename & pari ad una funzione di riferimento con
andamento variabile nel tempo, in particolare variabile da un primo valore di
riferimento corrispondente ad un'azione frenante esercitata dal motore 108
ad un secondo valore di riferimento corrispondente alf'azione motrice del
motore 108.

in tale forma di realizzazione (allenamento ad inversione di coppia),
la fase di modulare 403 & eseguita, ad opera dell'unita di elaborazione dati
106, per mantenere la coppia frenante sostanziaimente pari allo stabilito
prime valore di riferimento, in modo da opporsi al moto imposto dalf'utente
U sulla superficie di esercizio fisico 104.

In tale forma di realizzazione, la fase di modutare 403 comprende
inoltre una fase di passare 404 da un’azione resistente ad un’azione motrice
del motore 108 per uno stabilito periodo di tempo transitorio.

La fase di modulare 403 e incllre essguita, ad opera dell'unita di
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elaborazione dati 106, per mantenere la coppia frenante sostanziaimente
pari allo stabilito secondo valore di riferimento, in modo da non opporsi al
moto delf'utente U sulla superficie di esercizio fisico 104.

Le fasi del metodo appena descritte posscno essere ripetute per
passare da un’azione motrice ad un'azione resistente dei motore 108.

in accordo ad una ulteriore forma di realizzazione (allenamento ad
inversione di coppia, tipe per la corsa sprint, partendo da una fase di spinta
o tire, & seconda della modalita di aggancio delfutente U), o stabilito valore
di riferimento di coppia frenante e pari ad una funzione di riferimento con
andamento variabile nel tempo, in particolare variabile da un primo valore di
riferimento ad un secondo valore di riferimento.

In tale forma di realizzazione, la fase di modulare 403 & esequita,
ad opera delfunita di elaborazione dati 108, rispetic al primo valore di
riferimentc per un primo intervallo di tempo in cui Putente U esercita una
spinta {secondo una delle modalita definite in precedenza) e rispetio al
secondo valore di riferimente in un secondo intervalic di tempo in cui
Futente esegue la corsa sui tappeto rotante 100.

it passaggic tra lo stabilitc primo valore di riferimento e lo stabilito
secondo valore di riferimento @ eseguito in maniera automatica dalf'unita di
elaborazione dati 106, opportunamente configurata, in funzione del
confrontc di un valore di un parametro rappresentative della spinta
esercitata dall'utente U con un rispettivo valore di riferimento, ¢ in maniera
manuale dallutente, ad esempic tramite un comando posto sui telaio del
tappeto rotante 100.

EBsempi di paramefro rappresentative della spinta esercitata
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dalf'utente sono stati descritti in precedenza.

in questa forma di realizzazione, la fase di modulare 403
comprende una fase di passare 404°, ad opera delf'unita di elaborazione
dati 106, nel momento in cui un parametro rappresentative deilla spinta
esercitata dalfutente U, rilevatc dalfunita di elaborazione dati 108,
raggiunge un rispettivo valore di riferimento oppure Futente U impartisce un
comando manuale, da un valore (ad esempio, positivo) di coppia frenante
ad un ulteriore valore (ad esempio, negativo) di coppia frenante per unc
stabilitc pericdo di tempo transitorio.

in accordo ad una forma di realizzazione (alienamento a velocita
costante):
- sta  detto  almeno un  primo  parametro  rappresentativo
dellinterazione tra futente U e la superficie di esercizio fisico 104 sia detlo
almeno un secondo parametro rappresentative dell'interazione tra f'utente U
¢ la superficie di esercizio fisico 104 sono la velocita di avanzamento della
superficie di esercizio fisico 104 o la velocita di rotazicne di almeno unc fra
it primo elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del
dispositive di azionamento 105; pertanto, I'almeno un sensore 109 e un
sensore di velocita.

in tale forma di realizzazione, la fase di modulare 403 detto almeno
un parametre elettrico di controlio del dispositivo di azionamento 105 {ad
gsempioc, la corrente elettrica di  assorbimento  del  dispositive  di
azionamento 105) & eseguita, ad opera del'unita di elaborazione dati 108,
sulla base della variazione della velocita di avanzamento della superficie di

esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almeno uno fra # primo
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glemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositivo
di azionamento 105 rilevata da detto almeno un sensore 109 da detto
stabilito valore di riferimento.

in accorde ad una forma di realizzazione (allenamento a potenza
costante}:

- tale almeno un primo parametro rappresentative dell’interazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & ia velocita di avanzamento
della superficie di esercizio fisico 104 o ia velocita di rotazione di almeno
uno fra il primo elemento girevole 102 o i secondo elemento girevole 103 o
del dispositivo di azionamento 105; pertanto, almeno un sensore 109 é un
sensore di velocita;

- Falmeno un secondo parametro rappresentative delfinterazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & 1a potenza del dispositivo
di azichamento 105.

In tale forma di realizzazione, la fage di modulare 403 detto almeno
un parametro elettrico di controlio del dispositive di azionamento 105 (ad
esempio, la comrente eleftrica di  assorbimento  del  dispositive  di
azionamento 105) & eseguita, ad opera delf'unita di elaborazione dati 1086,
sulla base della variazione della velocita di avanzamento della superficie di
esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almenc unc fra # primo
glemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del dispositivo
di azionamento 105 rilevata da defto almeno un sensore 109 per mantenere
fa potenza del dispositive di azionamente 105 sostanzialmente pari allo
stabilito valore di riferimento di potenza.

in particolare, la fase di modulare 403 comprende una fase di
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ottenere 405, ad opera delf'unita di elaborazione dati 1086, il valore di detto
almenc un parametro elettrico di controfio {ad esempio, ia corrente elettrica
di assorbimento del dispositive di azionamento 105} con cui modulare il
dispositive di azionamente 105 in funzione di unc stabilito valore di
riferimentc di coppia frenante del dispositivo di azionamento 105 o di
almeno une fra il primo elemento girevole 102 o # secondo elemento
girevole 103, calcolato a partire dallo stabilitc valore di riferimento di
potenza del dispositive di azionamento 105 sulla base della velocita rilevata
{Coppia = potenza / velocital.

in accordo ad una ulteriore forma di realizzazione (allenamento a
potenza costante):
- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
Futente U ¢ la superficie di esercizio fisico 104 @ la coppia frenante del
dispositive di azionamente 105 o di almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 o it secondo elemento girevole 103; pertanto, Yalmeno un
sensore 109 e un sensore di coppia;
- Falmeno un secondo parametro rappresentativo deli'interazione tra
Futente U e la superficie di esercizio fisico 104 & la potenza del dispositivo
¢ azionamento 1085,

in tale forma di realizzazione, la fase di modulare 403 detto almeno
un parametre elettrico di controlio del dispositivo di azionamento 105 {ad
gsempioc, la corrente elettrica di  assorbimento  del  dispositive  di
azionamento 105) & eseguita, ad opera del'unita di elaborazione dati 108,
sulla base della variazione della coppia rilevata dal sensore di coppia, per

mantenere la potenza del dispositive di azionamento 105 sostanzialmente
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pari allo stabilito valore di riferimento di potenza.

La fase di modulare 403 comprende una fase di ottenere 4086, ad
opera dellunita di elaborazione dati 108, il valore di detic almeno un
parametro elettrico di controlio {(ad esempio, la comrrente elettrica di
assorbimento del dispositive di azionamento 105) con cui modulare i
dispositive di azionamento 105 in funzione del valore di coppia frenante
rievato dal senscre di coppia sulla base della velocita calcolata a partire
dalio stabilito valore di riferimento di potenza detl dispositive di azionamento
105 sulla base delia coppia rilevata (Velocita = potenza / coppia).

in accordo ad una forma di realizzazione (allenamento a frequenza
cardiaca costante):

- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
Futente U ¢ la superficie di esercizio fisico 104 ¢ la frequenza cardiaca;
pertanto, 'almenc un sensore 108 & un cardio-frequenzimetro;

- il tappeto rotante 100 comprende un ulteriore sensore (non
mostrato nelle figure} di rilevazione della velocita di avanzamento della
superficie di esercizio fisico 104 o la velocita di rotazione di almenoc uno fra
i primo elemento girevole 102 o il secondo elemento girevole 103 o del
dispositivo di azionamento 105;

- almeno un secondo parametro rappresentative dellinterazione tra
Futente U e ia superficie di esercizio fisico 104 e fa frequenza cardiaca.

In tale forma di realizzazione, la fagse di modulare 403 detlo almeno
un parametro eletirico di controlio del dispositivo di azionamento 105 (ad
esempio, la corrente eleftrica di  assorbimento del  dispositive  di

azionamento 105) comprende fasi di:
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- determinare 407, ad opera delfunita di elaborazione dati 106, uno
stabilito valore di potenza del dispositive di azionamento 105 sulla base
delioc  scostamento della frequenza cardiaca rilevata dal  cardio-
frequenzimetro 109 e lo stabilite valore di riferimento di frequenza cardiaca;
- determinare 408 ulteriormente, ad opera dell'unita di elaborazione
dati 106, un valore di riferimento di coppia frenante sulla base dello stabilito
valore di potenza determinato in precedenza e la velocita rilevata
dalf'ulteriore sensore di velocitd (coppia = potenza / velocita).

Ancora, la fase di modulare 403 comprende una ultericre fase di
modulare 409, ad opera dellunita di elaborazione dati 106, detto almenc un
parametro eletirico di controlio del dispositive di azionamento 105 {ad
gsempioc, la corrente eletlrica di assorbimento  del  dispositive  di
azionamento 105) sulla base del valore di velocitad rilevata dallulteriore
sensore di velocita, per mantenere la coppia frenante sostanzialmente pari
al valore di riferimento della coppia frenante determinato.

Si fa presente che in accordo ad una qualsiasi delle forme di
realizzazione descritte in precedenza, a fini della modulazione di detlo
almeno un parametro elettrico di controllo del dispositivo di azionamento
105 (ad esempio, la corrente eletlrica di assorbimento del dispositive di
azionamento 105}, la fase di modulare 403 detto almenc un parametro
glettrico di controllo del dispositive di azionamento 105 (ad esempio, la
corrente eletirica di assorbimento del dispositive di azionamento 105) e
eseguita, ad opera delf'unita di elaborazione dati 106, suila base del
confronto di uno stabilito valore di riferimento di detto almeno un parametro

elettrico di controllo, dipendente dallo stabilito valore di riferimento di detio
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almenoc un secondo parametro rappresentative dell'interazione tra 'utente U
e ta superficie di esercizio fisico 104 e da detto almenc un primo parametro
rappresentative dell'interazione tra utente U e la superficie di esercizio
fisico 104 rilevato da detto almeno un sensore 109, e inoltre di almeno una
perturbazione eletirica del dispositivo di azichamento 105 rilevata da un
ulteriore sensore di cui € munito il tappeto rotante 100.

La perturbazione elettrica del dispositive di azionamento 105 e
Fulteriore sensore di cui @ munito it tappeto rotante 100 sono stati descritti in
precedenza.

Si fa presente che in accordo ad una qualsiasi delle forme di
realizzazione descritte in precedenza (non mostrata nella figura), la fase di
fornire 401 comprende una fase di selezionare 410, ad opera deffunita di
elaborazione dati 106, lo stabilifo valore di riferimento di detto almeno un
seconde parametro rappresentative dell'interazione tra futente U e la
superficie di esercizio fisico 104 fra un ingieme di valori di riferimento
precedentemente immagazzinati in un'unita di memoria 107 (descritta in
precedenza) di cui @ munito it tappeto rotante 100.

In particolare, la selezione dello stabilito valore di riferimento di
detto almeno secondo parametro rappresentative dell’interazione tra futente
U e la superficie di esercizio fisico 104 pud avvenire in seguito alla scelta,
da parte dellutente U, di una tipologia di allenamento da eseguire sul
tappeto rotante 100.

Esempi di detto almenoc un sscondo paramestro rappresentative
delfinterazione tra futente U e la superficie di esercizio fisico 104,

selezionati dall'unita di elaborazione dati 106 a seconda della tipologia di

a5
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allenamento scelta dafl'utente, sono stali gia descritti in precedenza.

in accordo ad una forma di realizzazione, in cui il dispositivo di
azionamento 105 comprende almeno un motore 108, i metodo 400
comprende inoltre una fase di controllare 411, ad opera deffunita di
elaborazione dati 106, almeno un parametro elettrico del motore 108 per
generare una coppia frenante su detto almeno uno fra il primo elemento
girevole 102 ed il secondo slemento girevole 103 al fine di esercitare
un‘azione frenante sulla  superficie di  esercizio fisico 104 in
contrapposizione all'azione dell'utente U.

Ancora, st fa presente che, come gia detfo in precedenza, in
accorde ad una qualsiasi delle forme di realizzazione descritte in
precedenza, lo stabilifo valore di riferimento di detto almeno un secondo
parametro rappresentative delf’interazione tra futente u e la superiicie di
esercizio fisico 104 (coppia frenante, velocita, potenza oppure frequenza
cardiaca) pud essere invariabile nel tempo oppure essere pari ad una
funzione di riferimento con andamente variabile nel tempo, gia descritta in
precedenza.

Infine, si fa presente che le fasi del metodo 400 appena descritte, in
accordo ad una qualsiasi delle forme di realizzazione, sono eseguite
dalfunita di elaborazione dati 106 sia all'inizio dell'alienamento, quando la
superiicie di esercizio fisico 104 & ferma ¢ ad una velocita di avanzamento
minima costante, nel momento in cui F'utente U esercita una spinta iniziale
sulla superficie di esercizic fisico 104 e la mette in movimento, sia
successivamente alla spinta iniziale, nel momento in cui 'utente U esercita

una spinta sulla superficie di esercizio fisico 104 per mantenere in
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movimento 1a superficie di esercizio fisico 104 {nastro ¢ tapparelia).

Ritornando in generale alla forma di realizzazione delia figura 4, il
metodo 400 comprende una fase simbolica di fine ED.

in accordo ad un ulteriore aspetto della presente invenzione, un
prodotto programma pud essere caricato in un'unita di memoria (ad
esempio, funita ¢gi memoria 107 del tappeto rotante 100} di un calcolatore
glettronico {(ad esempio, 'unita di elaborazione dati 106 del tappeto rotante
100).

{{ prodottc programma pud essere eseguitc dalffunita di
elaborazione dati 106 del calcolatore elettronico (tappeto rotante 100) per
geseguire la fasi del metodo 400 per it controllo del tappeto rotante 100,
precedentemente descritto con riferimento alla figura 4 ed in accordo alle
altre forme di realizzazione descritte.

Come si pud constatare, lo scopo dell'invenzione & raggiunto in
guante il tappeto rotante descritto ed # relativo metodo di controllo
presentanoc i seguenti vantaggi.

infatti, grazie al tappeto rotante 100 delfinvenzione, 'utente U @ in
gradoe {volontariamente o involontariamente) di poter eseguire con la stessa
macchina ginnica (tappeto rotante 100) diversi esercizi di spinta anche
alternativi o in combinazione con corsa/ camminata tradizionale.

Ci¢ comporta sicuramente una notevole riduzione di tempi & costi di
allenamento.

inoltre, appare evidente il vantaggio di poter consentire alf'utente U
di svolgere I'attivita fisica {esercizi di spinta e corsa, camminata) nel modo

pitl naturale e sicuro possibie.



Alle forme di realizzazione del metodo di controlio del
funzicnamentc del tappeto rotante, del tappeto rotante e del relative
prodotto programma sopra descritte, un tecnico del ramo, per soddistare
gsigenze contingenti, potra apportare medifiche, adattamenti e sostituzioni
di elementi con altri funzionalmente equivalenti, senza uscire dail'ambito
delle seguenti rivendicazioni. Qgnuna delle caratteristiche descritte come
appartenente ad una possibile forma di realizzazione puo essere realizzata

ndipendentemente dalle altre forme di realizzazione descritte.
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RIVENDICAZIONI

1. Metodo {40Q) di controllo del funzionamento di un tappeto rotante
{100}, comprendente fasi di:

rilevare (401), ad opera di almeno un sensore {109) di rilevazione di
cui @ munite il tappeto rotante (100), almeno un primo parametro
rappresentative delllinterazione tra un utente U e una superficie di esercizio
fisico (104) del tappeto rotante {100);
- fornire (402} almeno uno stabilito valore di riferimento di un secondo
parametro rappresentativo dell'interazione tra l'utente (U) e la superficie di
asercizio fisico (104);

modulare (403}, ad opera dell'unita di elaborazione dati (108},
almenoc un parametro elettrico di controllo di un dispositive di azionamento
{(105) operativamente associato ad almeno uno fra un primo elemento
girevole (102) e un secondo elemento girevole (103} di cui @ munito il
tappeto rotante (100), sulla base di detto almeno un primo parametro
rappresentative delf'interazione tra 'utente (U} e la superficie di esercizio
fisico (104) rilevato da detto almeno un sensore (109),

la fase di modulare (403} essendo eseguita per mantenere i
secondo parametro rappresentative dell'interazione tra l'utente (U} e la
superficie di esercizio fisico {104) sostanzialmente pari allo stabilito valore di
riferimentc di detto almeno un secondo parametro rappresentativo
delfinterazione tra Futente {U) e la superficie di esercizio fisico (104).
2. Metode (400) secondo la rivendicazione 1, in cui detto almeno un
primo  parametro rappresentative dell'interazione tra futente (U} e la

superficie di esercizio fisico (104) & diverso da detto almeno un secondo
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parametro rappresentative dell’interazione tra l'utente (U) e la superticie di
esercizio fisice {104).

3. Metodo (400) secondo la rivendicaziong 1, in cui detto almeno un
primo parametro rappresentative dellinterazione tra futente (U} e la
superficie di esercizio fisico {104) coincide con dettc almeno un secondo
parametro rappresentativo dell'interazione tra l'utente (U) e la superiicie di
gsercizic fisico (104), la fase di modulare (403} essendo eseguita
modulando, ad opera dell'unita di elaborazione dati {108}, detto almeno un
parametro elettrico di controfic del dispositive di azionamento {105) sulla
base della variazione dallo stabilito valore di riferimento di detto almeno un
primo parametro rappresentative dellinterazione tra futente (U} e la
superficie di esercizio fisico (104} rilevato da detio almeno un sensore
{109).

4, Metodo (400} secondo ia rivendicazione 2, in cui:

- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
futente (U) e la superficie di esercizic fisico (104) e la velocita di
avanzamento della superficie di esercizio fisico (104) o la velocita di
rotazione di almeno uno fra i primo elemento girevole (102) o # secondo
glemento girevole (103} o del dispositivo di azionamento (105), Falmeno un
senscre (108} essendo un sensore di velocita;

Falmeno un secondo parametro rappresentativo delfinterazione tra
Futente (L)) e la superficie di esercizio fisico (104} & ia coppia frenanie del
dispositive di aziocnamento {105) o di almeno uno fra § primo slemento
girevole (102} o il secondo elemento girevole (103).

5. Metodo (400} secondo ia rivendicazione 3, in cui:
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- tale almeno un primo parametro rappresentative dell interazione tra
futente (U) e la superficie di esercizic fisico {104) & la coppia frenante del
dispositive di azionamento (105) o di almeno uno fra i primo elemento
girevole (102} o i seconde elemento girevole (103), almeno un sensore
(109} essendo un sensore di coppia;
- Falmeno un secondo parametro rappresentativo deli'interazione tra
Futente (U} e ia superficie di esercizic fisico (104} e ia coppia frenante del
dispositivo di aziochamento (105} o di almeno uno fra i primo elemento
girevole {102) o il secondo elemento girevole (103);

la fase di modulare {403} detto almeno un parametro eletirico del
dispositive di azionamento (105}, essendc eseguita, ad opera delf'unita di
glaborazione dati (106), sulla base della variazione della coppia frenante del
dispositive di azionamento (105) o di almeno uno fra i primo elemento
girevole (102) o il secondo elemente girevele (103) rilevata da detto almeno
un sensore (109) da detlo stabilito valore di riferimento.
6. Metodo (400} secondo una gualsiasi delie rivendicazioni precedenti
4 0 5, in cui it dispositivo di azionamento (105) comprende un motore (108),
lo stabilito valore di riferimento di coppia frenante essendo pari ad una
funzione di riferimento con andamento variabile nel tempo, da un primo
valore di riferimento comrispondente ad un'azione frenante esercitata dal
motore (108) ad un secondo valore di riferimento corrispondente ad
un’azione motrice del motore (108),

la fase di modulare (403) essendo esequita, ad opera delfunita di
elaborazione dati (106), per mantenere la coppia frenante sostanziaimente

pari allo stabifito primo valore di riferimento, in modo da opporsi al moto
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delf'utente sulla superficie di esercizio fisico (104);

la fase di modulare (403} comprendendo una fase di passare {(404)
da un‘azione resistente ad un’azione motrice del motore (108} per uno
stabilito periodo di tempo transitorio,

la fase di modulare {403) essendo incitre eseguita, ad opera
detf'unita di elaborazione dati (106), per mantenere la coppia frenante
sostanzialmente pari allo stabilite secondo valore di riferimento.
7. Metodo (400} secondo a rivendicazione 8, in cui lo stabilito valore
di riferimento di coppia frenante e pari ad una funzione di riferimento con
andamento variabile nel tempo, da un primo valore di riferimento ad un
secondo valore di riferimento, la fase di modulare (403) essendo eseguita,
ad opera delf'unita di elaborazione dati (108}, rispetio al primo valore di
riferimento per un primo intervalio di tempo in cui Futente (U) esercita una
spinta e rispetto al secondo valore di riferimento in un secondo intervallc di
tempo i cui Futente (U} esegue la corsa sul tappeto rotante (100),
passaggio tra lo stabilito primo valore di riferimento e lo stabilito secondo
valore di riferimento essendo eseguito in maniera automatica dallunita di
elaborazione dati (108) in funzione del confronto di un valore di un
parametro rappresentative della spinta esercitata dallutente (UJ) con un
rispettivo valore di riferimento, o in maniera manuale dalf'utente (U).
8. Metodo (400} secondo ia rivendicazione 3, in cui:
- sia  detto  almeno un  primo  parametro  rappresentativo
deffinterazione tra l'utente (U) e la superficie di esercizio fisico {104} sia
detto almeno un secondo parametro rappresentative dell'interazione tra

Futente {U) e la superficie di esercizio fisico {104} sonc la velocita di
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avanzamento della superficie di esercizio fisico (104} o la velocita di
rotazione di almeno uno fra it primo elemento girevole {(102) o if secondo
elemento girevole (103} o detl dispositivo di azionamento (1058}, Falmenc un
senscre (109} e un sensore di velocita;

la fase di modulare (403) detto almeno un parametro elettrico di
controllo del dispositive di azionamento (105) essendo eseguita, ad opera
delf'unita di elaborazione dati (106), sulla base della variazione della
velocita di avanzamento della superficie di esercizio fisico {(104) o la velocita
di rotazione di almenc une fra it primo elemento girevole (102) o i secondo
elemento girevole (103) o del dispositivo di azionamento (108) rilevata da
detto almenc un sensore (109} da detto stabilito valore di riferimento.
9. Metodo (400} secondo 1a rivendicazione 2, in cui:
- tale almeno un primo parametro rappresentative dell’interazione tra
Futente (U) e la superficie di esercizio fisico (104) & la velocita di
avanzamento della superficie di esercizio fisico (104} o la velocita di
rotazione di almeno uno fra it primo elemento girevole {(102) o it secondo
elemento girevole (103} o del dispositivo di azionamento (1058}, Falmenc un
sensore {109) essendo un sensore di velocita;
- Falmeno un secondo parametro rappresentative delfinterazione tra
futente (U) e la superficie di esercizio fisico (104) & la potenza del
dispositive di azicnamento {105).
10. Metodo (400) secondo {a rivendicazione 9, in cui la fase di modulare
(403} comprende una fase di ottenere (405), ad opera defl'unita di
elaborazione dati (108), il valore di detto almeno un parametro eletirico di

controllo con cui modulare # dispositive di azionamento (105} in funzione di
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uno stabilitc valore di riferimento di coppia frenante del dispositive di
azionamento (105) ¢ di almenc unc fra il primo elemento girevole (102) o il
secondo elemento girevole (103), calcolato a partire dallo stabilito valore di
riferimento di potenza del dispositivo di azionamento (105) sulla base della
velocita rilevata.
1. Metodoe (400) secondo ia rivendicazione 2, in cui:

tale almeno un primo parametro rappresentative dell'interazione tra
Futente (U} e la superficie di esercizio fisico {104} & la coppia frenante del
dispositivoe di azionamento {105) o di almeno uno fra i primo elemento
girevole (102} o i secondo elemento girevole (103), Yalmeno un sensore
{109} e un sensore di coppia;
- Falmeno un secondo parametro rappresentative delfinterazione tra
Futente (U) e la superficie di esercizio fisico {(104) & la potenza del
dispositive di azicnamento {105).
12. Metodo (400} secondo la rivendicazione 11, in cui 13 fase di
modulare (403) comprende una fase di ottenere (406), ad opera dell'unita di
elaborazione dati (106}, il valore di detto almeno un parametro di controllo
con cui modulare il dispositive di azionamento (105} in funzione del valore di
coppia frenante rilevalo dal sensore di coppia sulla base della velocita
calcolata a partire dallo stabilitoe valore di riferimento di potenza del
dispositive di azionamento {105) sulla base della coppia rilevata.
13. Metodo (400} secondo la rivendicazione 3, in cui:
- tale almeno un primo parametro rappresentative dell'interazione tra
Futente (L) e la superficie di esercizio fisico (104) e ia frequenza cardiaca,

Falmeno un sensore (109} e un cardio-frequenzimestro;
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- il tappeto rotante (100) comprende un uHeriore sensore di
rilevazione della velocita di avanzamento della superficie di esercizio fisico
{104) o fa velocita di rotazione di almeno unc fra il primo elemento girevole
{102) o il seconde elemento girevole (103) ¢ del dispositivo di azionamento
(105);
- Falmeno un secondo parametro rappresentativo deli'interazione tra
Futente (U) e la superficie di esercizio fisico (104) ¢ la frequenza cardiaca.
14. Metodo (400} secondo la rivendicazione 13, in cui 13 fase di
modulare (403) comprende fasi:
- determinare (407}, ad opera delf'unita di elaborazione dati (106},
uno stabilito valore di potenza del dispositive (105) sulla base dello
scostamento della frequenza cardiaca rilevata dal cardio-frequenzimetro
{109} e lo stabilito valore di riferimento di frequenza cardiaca.

determinare (408), ad opera dell'unita di elaborazione dati (108}, un
valore di riferimento di coppia frenante sulla base dello stabilito valore di
potenza determinatoc in precedenza e la velocita rilevata dall'uiteriore
sensore di velocita
15. Metode (400) secondo la rivendicazione 14, in cui la fase di
modulare (403) comprende una fase di modulare (409}, ad opera dell'unita
di elaborazione dati (106), detto almeno un parametro elettrico di controllo
del dispositivo di azionamento (105} sulia base del valore di velocita rilevata
daff'ulteriore sensore df veloclta, per mantenere la coppia frenante
sostanzialmente pari al valore di riferimento di coppia frenante determinato.
16. Metodo (400) secondo una gualsiasi delle rivendicazioni precedenti,

in cui fa fase di modulare (403) detto almeno un paramstro sletlrico di
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controlic del dispositivo di azionamento (108) & eseguita, ad opera dell'unita
di elaborazione dati (1086), sulla base del confronto di uno stabilite valore di
riferimento di detto almenc un parametro elettrico di controlio, dipendente
dallo stabilitc valore di riferimento di defto almeno un secondo parametro
rappresentative delfinterazione tra 'utente {U) e la superficie di esercizio
fisico (104} e da detto almenc un primo parametro rappresentativo
del'interazione tra {'utente (U} e la superficie di esercizio fisico 104 rilevato
da detto almenc un sensore (109), e inoltre di almeno una perturbazione
elettrica del dispositivo di azicnamento (105) rilevata da un ulteriore sensore
di cui @ munito i tappeto rotante (100).

17. Metodo (400} secondo una qualsiasi delle rivendicazioni precedenti,
in cui fa fase di fornire (401) o stabilito valore di riferimento di detto almeno
un secondo parametro rappresentative dellinterazione tra futente (U} e la
superiicie di esercizio fisico {104) comprende inoltre una fase di selezionare
{(410). ad opera delf'unita di elaborazione dati (106), lo stabilito valore di
riferimentc di detto almenc un secondo parametro rappresentativo
delfinterazione tra 'utente (L) e la superficie di esercizio fisico (104) fra un
insteme di valori di riferimento precedentemente immagazzinati in un'unita
cf memoria (107) di cui @ munito # tappeto rotante {100).

18. Metodo (100) secondo una qualsiasi delle rivendicazioni precedenti,
in cui lo stabilito valore di riferimento di detto almeno un seconde parametro
rappresentativo dell'interazione tra l'utente (U) e la superiicie di esercizio
fisico {104} puo essere invariabile nel tempo oppure essere pari ad una
funzione di riferimento con andamento variabile nel tempo.

19. Metodo (400} secondo una qualsiasi delle rivendicazione
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precedenti, in cui il dispositivo di azionamento (105) comprende almeno un
motore {108}, i metodo {(400) comprendende una fase di controllare (411),
ad opera deli'unita di efaborazione dati (106), almeno un parametro elettrico
di controlle del motore (108} per generare una coppia frenante su detto
almenc uno fra il primo slemento girevole {102) e il secondo elemento
girevole (103} al fine di esercitare un'azione frenante sulla superficie di
gsercizio fisico (104} in contrapposizione all’'azione deli'utente (U).
20. Prodotto programma caricabile in un’unita di memoria (107) di un
calcolatore elettronico {10G, 106}, il prodotto programma essendo eseguito
dalf'unita di elaborazione dati {(106) del calcolatore elettronico {100} per
esequire la fasi del metodo (400) in accordo ad una qualsiasi delle
rivendicazioni precedenti.
21. Tappeto rotante (100} comprendente:

una base (101) estendentest lungo un asse longitudinale (L), delta
base {(101) comprendendo:

- un primo rullo {(102) ed un secondo rulio {103} atti a ruotare attorno
a rispettivi assi di rotazione (A1, A2} trasversali allasse longitudinale (L)
gdella base {101);

- una superficie di esercizio fisico (104) operativamente collegata al
primo rulie (102) ed al seconde rulio {103),

un dispositive di azionamento {105} operativamente associato ad
almenc uno fra detti primo rulio (102) e secondo rulic {103}, i dispositivo di
azionamento (108) essendo configurato per mettere in rotazione il primo
rulto (102) ed i secondo rullo {103} trascinando in rotazione anche la

superficie di esercizio fisico (104);

e}
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- un‘unita di elaborazione dati (106}, detto dispositivo di azionamento
(105} essendo operativamente associato a detta unita di elaborazione dati
{108},

almene un senscore (109) di rilevazione di almenc un primo
parametro rappresentativo dell'interazione tra l'utente {U) e la superficie di
gsercizio fisico (104}, detto almeno un sensore (109} essendo
operativamente collegato alt'unita di elaborazione dati (104);

caralterizzato dal fatto che lunita di elaborazione dati (106) e
configurata per eseguire un metode di conifrollo del funzionamento del
tappeto rotante (100) in accorde ad una qualsiasi delle rivendicazioni
precedentida 1 a 19.
22. Tappeto rotante (100) secondo la rivendicazione 21, in cui il
dispositive di azionamento (105) comprende almeno un motore (108)
operativamente asscciato a e controllabile dalf'unita di elaborazione dati
(108}, i motore (108} essendo configurato per esercitare su almeno uno fra
it primo elemento girevole (102} o il secondo elemento girevole {103) sia
Fazione motrice sia Pazione frenante, sulla base di comandi ricevuti
dalf'unita di elaborazione dati (108).
23. Tappeto rotante (100) secondo la rivendicazione 21 o 22, in cui il
dispositive di azionamento (105) comprende almeno un freno (108%)
operativamente asscciato a e controllabile dalf'unita di elaborazione dati

(108).
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