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INTRODUZIONE

 TNSC é orgogliosa di presentare la sua idea di sistema multiruolo per il sollevamento luci
denominato MPLS. Valorizzando trent’anni di know how nel campo meccanico ed elettronico, €
stato realizzato un sistema di sollevamento che concentra, in uno spazio molto compatto, le
caratteristiche di sicurezza, semplicita, controllo e risparmio energetico.

« |l sistema € composto sostanzialmente da due elementi semplici ma al contempo altamente
tecnologici. Il primo & rappresentato da una cella di carico “S” type. Il secondo da un
motoriduttore compatto con uscita ortogonale, sul quale sono calettate due pulegge per cinghia
dentata T10.

« La cella di carico “S” type, utilizzata in trazione, & in grado di sostenere 500Kg in regime
stazionario con un carico a rottura pari a 1.500Kg. La cella € interposta tra il sistema di
ancoraggio alla struttura ed il corpo motoriduttore/pulegge. In questo modo la cella pesa i corpi
sollevati in modo accurato e lineare, senza interpolazioni per determinare il peso in funzione
dell'altezza (il peso del sistema verra sottratto al momento della calibrazione).
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INTRODUZIONE

« Al disotto della cella e posto un compatto motoriduttore (motore da 0,18 KW e riduttore con vite
senza fine ed uscita dell'albero secondario ortogonale). Sui due semiassi sono calettate (una
per ogni lato) due pulegge dentate (diametro 100 mm e larghezza 25 mm) per cinghie dentate
modello T10/25 mm (su richiesta € possibile utilizzare in alternativa pulegge e cinghie larghe 32
mm per sostenere un incremento di carico del 30%). Ogni dente in presa € in grado di
sostenere un peso di 10 Kg; il sistema prevede che per ogni puleggia siano costantemente in
presa 16 denti, permettendo un carico nominale massimo di 320 Kg. Il carico di lavoro &
volutamente bloccato a 65 Kg, ma pud essere modificato tramite il menu “Settings” della
scheda di controllo, fino ad un massimo di 120 Kg (160 Kg per sistemi con pulegge/cinghie da
32 mm). La cinghia dentata e raccolta tramite un arrotolatore con richiamo meccanico.
All'estremita delle cinghie & fissato un pratico sistema di ancoraggio (che consente di sostenere
un tubo da 38 mm di diametro oppure un attacco per mini truss) ed una scatola di derivazione
elettrica per connettere corpi illuminanti o per riproduzione audio e video.
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PERCHE MULTIPURPOUSE

*  Perché anche la cella di carico e la cinghia dentata?

«  Lutilizzo di celle di carico al posto dei sistemi classici di lettura del sovra e sotto carico, non € stato ancora
adottato come sistema principale dalle maggiori case produttrici di sistemi di sollevamento, sia per il costo
aggiuntivo dei componenti, sia per la complessita nella gestione e messa a punto.

« | sistemi attuali di rilevazione del peso prevedono per ogni fune/bandella un gruppo composto da due molle
coassiali, una per il sovraccarico ed una per il sotto carico; oppure nel caso di utilizzo di celle di carico,
prevedono un leverismo composto da una cella (normalmente a flessione) per ogni fune /bandella. La
sostituzione dei gruppi molle prevede I'uso di 2 o piu celle, e richiede una complessa gestione elettronica. In
particolare, la variabilita del carico pesato durante il movimento (raccolta del cavo piatto o spiralato oppure
di un flip flop con struttura metallica) comporta calcoli complessi in funzione della posizione, con
conseguente incremento dell'incertezza di misura.

«  TNSC ha intrapreso una strada innovativa, sostituendo il sistema di lettura del carico con una sola cella a
trazione. La cella & posizionata immediatamente sotto la piastra di ancoraggio e rileva il peso del carico
applicato piu quello del sistema. Il peso di quest’ultimo viene poi sottratto in fase di calibrazione. Questo
consente di pesare in maniera accurata il carico sollevato e di determinare i limiti entro i quali il sistema
reagira alle variazioni di carico. Se durante la marcia il sistema di controllo legge un incremento di peso >=
di 5 Kg oppure una diminuzione di peso <= di 2 Kg, il sistema si arresta immediatamente.
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PERCHE MULTIPURPOUSE

»  Oltre questo efficiente sistema di lettura del carico, il MPLS utilizza un sistema di trazione che
mantiene costante la coppia applicata.

» | sistemi tradizionali, sia in caso di utilizzo di funi rotonde che di bandelle metalliche piatte,
hanno una coppia di utilizzo variabile. Infatti le funi vengono arrotolate su se stesse in un
sistema a spirale, inducendo un incremento o una diminuzione del braccio utile durante il
movimento. Questo implica una variazione della coppia, con particolare perdita della forza di
sollevamento disponibile nei pressi del Top Limit, una variazione della velocita e della
lunghezza della fune per ogni giro dell’'albero motore (effetto spirale).

« La soluzione utilizzata dalla TNSC invece consente di avere coppia e velocita costanti ed
eguale elongazione delle funi per ogni giro dell’albero motore, sia che ci si trovi al Bottom Limit
oppure al Top Limit. Inoltre la dentatura della cinghia non consente scorrimenti tra i due lati. La
conformazione e la larghezza delle cinghie conferiscono rigidita e stabilita sia sullasse
ortogonale che su quello longitudinale, smorzando in maniera rapida I'effetto dondolamento.
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PERCHE MULTIPURPOUSE

*  Quindi perché multipurpouse....

* Il MPLS é predisposto per operare come tiro singolo oppure in gruppo (fino a 4). Questo
consente la creazione di un sistema di sollevamento lineare molto efficiente (asse elettrico)
oppure dislocato per il sollevamento di strutture complesse (triangolari, circolari o quadrate tipo
tabelloni pubblicitari).

* | punti di forza, per questo tipo di configurazioni, risiedono nella lettura del carico molto
accurata (100 g) e nella costanza del movimento determinato dal gruppo pulegge/cinghie
dentate. Questo consente di arrestare repentinamente il movimento in caso di variazioni del
carico oltre i limiti di sicurezza prefissati (tutti i parametri possono essere modificati via
software).

« |l sistema di ancoraggio inferiore permette inoltre di scegliere la migliore soluzione in funzione
del carico. Ad esempio, € possibile fissare un sistema aggiuntivo di ancoraggio tra le funi libere,
in qualsiasi posizione, permettendo di agganciare ulteriori carichi (p.e. casse acustiche) onde
evitare I'uso di scomodi e pesanti drop-arm.
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PERCHE MULTIPURPOUSE

« |l MPLS prevede solo due finecorsa meccanici, uno per I'Extra Top (completa chiusura e
fune completamente avvolta) e I'per I'Extra Bottom (completa elongazione e fune
completamente svolta).

* | finecorsa di lavoro sono invece software. La lettura della posizione é effettuata da un
encoder incrementale magnetico. Questo e formato da un alberino filettato che si avvita
assialmente sull’albero motore e provvisto all'estremita di un magnete. L'encoder &
composto da un corpo cilindrico che ingloba il magnete e ne legge la posizione angolare.
La risoluzione € di 256 impulsi/giro, ma la scheda elettronica € in grado di determinare
quarti di impulso, portando la risoluzione massima a 1024 impulsi/giro. Lo sviluppo della
puleggia € 320 mm, quindi ogni impulso letto dall’encoder & pari a 0,3125 mm (precisione
nominale del sistema). Per motivi pratici la precisione € portataa 10 mm.
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PERCHE MULTIPURPOUSE

«  La possibilita di stabilire finecorsa software permette
la gestione multi-level. Nel caso di installazione di
gruppo su strutture di ancoraggio non in piano come
soffitti a volta, oppure inclinati come tetti delle chiese,
oppure soffitti trapezoidali, sara sufficiente allineare la
barra inferiore ed assegnare a tutti gli elementi del
gruppo, lo stesso valore di Top Limit (anche se per
ogni MPLS la lunghezza della fune svolta sara
differente). Tutte e macchine del gruppo,
muovendosi in modo sincronizzato e con passo e
velocita costanti, mantengono il carico con
allineamento costante. Nel caso in cui invece
servisse una barra inclinata, una volta posizionata e
memorizzati i Top Limit, questa manterra lo stesso
angolo per tutta la corsa. Questa operazione non €
possibile per altri dispositivi che utilizzano sistemi di
funi con avvolgimento a spirale, in quanto la quantita
di fune svolta varia al numero di giri come la velocita.
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MPLS CELLA DI CARICO

«  Lacella di carico & stata scelta per le sue caratteristiche
di adattabilita, compattezza e robustezza. |l modello
utilizzato permette di leggere pesi fino a 500 Kg e di
resistere fino a 1.500 Kg. La cella pud essere usata sia
in compressione che in trazione; la modalita di lavoro
scelta e quest’ultima.

« La cella & posta immediatamente sotto il sistema di
ancoraggio meccanico alla struttura e, predisposta per
pesare sia il MPLS che il carico utile applicato. |l
software della calibrazione provvedera ad escludere il
peso del MPLS utilizzando quindi il solo carico da
misurare. -

Durante il movimento (istante ty) il sistema legge il peso
applicato e se questo e sotto il valore massimo
autorizza il movimento. Se durante la marcia il peso
dovesse variare rispetto alla soglia impostata, il sistema
si fermera immediatamente.
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MPLS MOTORIDUTTORE

« TNSC ha scelto come unita motrice |l
motoriduttore della Transtecno s.r.l..

|l gruppo estremamente compatto €
composto da un motore trifase da 0,18 Kw
400 Vac e da un riduttore con vite senza fine
ed uscita ortogonale dell’albero secondario.
|l rapporto di riduzione scelto & 80:1.

» La velocita delle cinghie é di 0,1 m/s.

MPLS (MULTIPURPOUSE LIFTING SYSTEM) BY
TNSC SRL
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MPLS PULEGGE E CINGHIE DENTATE

« |l sollevamento ¢ affidato al sistema pulegge/cinghie
dentate (T10 da 25 o 30 mm di larghezza ). Questo
sistema garantisce coppia e velocita costanti oltre a
stabilizzare le oscillazioni del carico sottostante.

*  La puleggia ha diametro 100 mm e 32 denti. Il sistema
prevede sempre 16 denti in presa che per la cinghia
da 25 mm corrispondono ad un carico utile di 160 Kg.
Il carico totale massimo per le due cinghie & quindi di
320 Kg (410 Kg per quelle larghe 30 mm).

*  Allestremita superiore delle cinghie €& collocato il
sistema di raccolta. Questo non ha funzioni portanti
ma semplicemente raccoglie la cinghia non utilizzata
durante il movimento. E’ di tipo meccanico con molla
di richiamo. Un sistema di leverismi impegna un
microswitch alla completa elongazione della
cinghia(Extra Bottom Limit).
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MPLS LETTURA DELLA POSIZIONE

» La lettura della posizione € affidata ad un encoder
incrementale altamente efficiente con corpo in
metallo e protetto dalla polvere. Il rilevamento della
posizione viene effettuato tramite una puleggia e
cinghia dentata. La risoluzione nativa dell’encoder é
di 600 impulsi/giro, ma la lettura in quadratura dei
due canali da parte della scheda, amplifica la lettura
per 4, portando la risoluzione effettiva a 2400
impulsi/giro.

* |l diametro della puleggia & pari a 320 mm. La
risoluzione massima del sistema e quindi pari a
0,133 mm per ogni impulso letto. La risoluzione di
lavoro del MPLS e fissata dal software in 10mm.
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MPLS SISTEMA DI ANCORAGGIO INFERIORE

» Le cinghie dentate sono fissate ad una piastra
che costituisce il sistema di ancoraggio
inferiore.

* Questa piastra & anche il supporto per la
scatola di connessione elettrica e del tubo da

38 mm per il fissaggio dei corpi illuminanti. — @ @ et !
- E’ inoltre predisposta per il fissaggio di una | bt S

| — —
truss quando é richiesto ['utilizzo in gruppo. f}—, | |
— @,_i

= i =%
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Pannello frontale ed esploso.
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO MANUALE HDD

« Oltre ai pulsanti presenti sulla scheda di controllo per i movimenti in locale, € possibile
muovere il MPLS tramite una pulsantiera con attivazione a campana, tramite un
controller da rack oppure via wireless tramite un software proprietario (MPLS Positioning
Control).

* |l collegamento del MPLS con il controller HDD “base” oppure HDD “evo” & effettuato
tramite cavo a 3 conduttori tipo DMX.

* |l controller “base” pud muovere fino a 12 MPLS. Per fare cio € sufficiente selezionare il
MPLS dalla pulsantiera e poi muoverlo tramite i pulsanti UP oppure DN.

« |l controller “evo” permette di selezionare le unita e di impartire i movimenti anche tramite
Hand Held remoto wireless.
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO MANUALE HDD

« L'HDD e in formato rack 19” ed alto solo
1U (44 mm). Queste ridotte dimensioni ne
permettono il posizionamento anche in mini
armadi Rack da parete (oltre quelli da
pavimento).

* Il montaggio in armadio Rack prevede il
fissaggio ai montanti tramite le apposite viti
M6. Tutti i controlli sono dislocati nel
pannello  frontale, mentre tutte le
connessioni  verso  l'impianto  sono
posizionate in quello posteriore.

« La connessione dei cavi provenienti dai
MPLS e eseguita tramite pratici morsetti
cage-clamp, mentre la connessione
elettrica (110/220Vac) tramite connettore
Power-con.
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO POSITIONING

Questo sistema prevede il controllo wireless direttamente da un PC con software
ded|cato
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO POSITIONING

Per selezionare i gruppi (formati da 1 o piu MPLS fino a 4) sara sufficiente cliccare sul pulsante
relativo del pannello di sinistra e controllare il relativo gruppo in quello di destra.
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO POSITIONING

Per selezionare i gruppi (formati da 1 o piu MPLS fino a 4) sara sufficiente cliccare sul pulsante
relativo del pannello di sinistra e controllare il relativo gruppo in quello di destra.
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IVIPLS SISTEMA DI CONTROLLO POSITIONING

Le informazioni relative allo stato del
gruppo saranno immediatamente
visualizzabili all'interno  del pulsante
(Altezza media e peso medio), Posizione
finale e posizione della memoria.

* Mentre il dettaglio sara visibile nel Max 85 Kg
pannello di destra. ' min 2 Kg

« |l peso applicato ....

* Laposizione TL 4.5 Mt

1.0 Mt

* |l peso massimo e minimo sollevabile

« | valori del Top e Bottom Limit

* | pulsanti per il movimento del singolo
MPLS del gruppo
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO POSITIONING

MULTI PURPOSE LIFTING 5YSTEM

* Per selezionare una memoria bastera aprire il

File Data | Memory | Opticon

menu Memory e scegliere «Load memory». La ) Addto memory
scelta potra essere effettuata nella lista delle 2 Merge memory
memorie disponibili. Clear from memory

Clear all memory

Load memony

Save rmermaory

« Una riga tratteggiata
gialla mostrera la = .
posizione  relativa ™ 1 ueKGEesme 2 amKgEent |3 wKgeme 4 A
de”a memorla """ omt T fgomt 0T T TR 0omt TR igomt
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MPLS SISTEMA DI CONTROLLO POSITIONING

L'attivazione dei movimenti, la creazione di memorie e la modifica dei parametri delle
schede vengono eseguite tramite il pannello di controllo.
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TNSC S.R.L.

« Sede operativa Viale Ing. Riccardo Morandi snc — 00034 Colleferro (RM)
« Sede Legale Viale America 89 — 00034 Colleferro (RM)

e Cell.
o Cell
o Tel.

» Direzione tecnica MB enterprise
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