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ES 2 845599 T3

DESCRIPCION
Conjunto que incluye un soporte fijo; unas poleas; una correa y un tensor de la correa

El presente invento se refiere a un conjunto que incluye un soporte fijo tal como un bloque motor, unas poleas
montadas en rotacion sobre el soporte, una correa montada sobre las poleas y un tensor para la correa.

De una manera mas particular, el invento se refiere a tal conjunto en el cual el tensor esta preparado para girar con
respecto al soporte, segun un sentido de rotacién predefinido, entre una posicién de reposo en la cual el tensor se
aleja de la correa y una posicién de funcionamiento en la cual el tensor esta en contacto con la correa, precisando
que, en la posicion de funcionamiento, la correa ejerce sobre el tensor una fuerza cuya direccion tiende a hacer girar
al tensor en este mismo sentido de rotacion predefinido.

En este tipo de conjuntos, el tensor pasa de su posicién de reposo a su posicién de funcionamiento segun las
siguientes etapas.

En posicion de reposo, el tensor se aleja de la correa (no hay contacto).

Se hace girar al tensor segun este sentido de rotacion predefinido (sentido antihorario, por ejemplo) hasta que esté
en contacto con la correa (punto de contacto).

Entonces se contintda haciendo girar al tensor en este sentido de rotacién predefinido, generalmente con la ayuda de
un util. La correa ejerce entonces una fuerza sobre el tensor, como reaccion a la fuerza aplicada por el tensor sobre
ésta, que tiende a volver a empujar al tensor hacia su posicion de reposo. Esta fuerza tiende, por lo tanto, a hacer
girar al tensor en el sentido opuesto al sentido de rotacién predefinido (por lo tanto, en el sentido horario si se sigue
considerando el ejemplo).

Entonces se continda haciendo girar al tensor en el sentido de rotacién predefinido hasta alcanzar un punto de
balance.

En este punto de balance, la fuerza de reaccion ejercida por la correa aumenta y tiende a llevar al tensor hacia su
posicion de reposo, actuando siempre en el sentido opuesto al sentido de rotacion predefinido.

Sin embargo, mas alla de este punto de balance, la fuerza ejercida por la correa sobre el tensor actia para hacer
girar al tensor en el sentido de rotacién predefinido (sentido antihorario si se sigue considerando el ejemplo). De esta
manera, mas alla del punto de balance, no es ya necesario ejercer una fuerza para hacer girar al tensor en el sentido
de rotacién predefinido, pues el conjunto actda por si mismo de una manera automatica para hacer bascular al
tensor desde la posicién de balance hacia su posicién de funcionamiento.

Entonces esta previsto un tope para impedir al tensor que gire en el sentido de rotacion predefinido mas alla de su
posicion de funcionamiento. El tope define, por lo tanto, la posicion de funcionamiento del tensor.

El punto de balance se identifica a veces como un “toggle point” en la literatura anglosajona. Por esta razon, este
tipo de conjuntos se califica a veces de “overtoggling”, en la literatura anglosajona.

Este tipo de conjunto es particularmente interesante pues permite poner al tensor en su posicién de funcionamiento
facilmente, con un util (un brazo de palanca, por ejemplo) que puede ser accionado con una mano. Una vez
alcanzado el punto de balance, todo se efectia de una manera automatica, sin ningin esfuerzo suplementario por
parte del instalador. Se emplean de una manera completamente particular unas poleas elasticas con las cuales es
todavia mas facil alcanzar el punto de balanceo.

Tal conjunto esta propuesto, por ejemplo, en el documento EP 1 317 635.

La placa del tensor estd montada aqui sobre el soporte fijo (un bloque motor) por medio de un eje de pivotado fijo.
Sobre este eje de pivotado fijo, se aseguran entonces a la vez la fijacion del tensor sobre el soporte fijo y la funcion
de pivote que permite al tensor pivotar con respecto al soporte fijo.

El medio de articulacion es, por lo tanto, complejo.

Ademas, para asegurarse de que el conjunto podra permitir el paso del tensor mas alla del punto de balance, el eje
de pivotado fijo debe estar instalado de una manera juiciosa sobre el soporte fijo, definiendo el tensor en su recorrido
entre su posicién de reposo y su posicién de funcionamiento un arco de circulo.

Esta instalacion no es siempre facil, pues necesita dejar sitio al tensor en su recorrido de instalacién.

A veces es incluso imposible por razones del tamafio local, unido a otros inconvenientes de concepcion relativos al
bloque motor.

Un objetivo del invento es el de proponer un conjunto del tipo citado precedentemente que presenta a un tensor de
concepcién simplificada.
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Otro objetivo del invento es el de proponer un conjunto del tipo citado precedentemente, que presenta a un tensor de
concepcién simplificada y menos sensible a los inconvenientes de espacio impuestos por los demas elementos del
conjunto o por otros elementos montados sobre el bloque motor.

Para resolver uno al menos de estos objetivos, el invento propone un conjunto que incluya las caracteristicas de la
reivindicacion 1.

Este conjunto podra presentar igualmente una al menos de las siguientes caracteristicas, tomadas solas o en
combinacion:

-el ojo cerrado presenta una de las siguientes formas: forma en V, forma que incluye al menos una parte curvada y
una parte lineal, forma curvada que no define un arco de circulo, por ejemplo, una forma en espiral, forma que
incluye al menos dos partes curvadas, por ejemplo, una forma con tres Iébulos;

- el ojo cerrado presenta una forma de arco de circulo;

- el conjunto prevé al menos dos medios para colaborar con el ojo cerrado, estando fijo cada medio de colaboracién
con respecto al soporte cuando el ojo cerrado esta situado sobre la placa o fijo con respecto a la placa cuando el ojo
cerrado esta situado sobre el soporte;

- el conjunto incluye al menos dos ojos cerrados situados sobre la placa o sobre el soporte;

- los dos ojos cerrados estan situados de tal manera que cuando el tensor gira con respecto al soporte entre su
posicion de reposo y su posicion de funcionamiento, el movimiento de rotacion realizado por parte del tensor no es
circular;

- los dos ojos cerrados presentan formas diferentes, por ejemplo, una forma curvada para el primer ojo cerrado y una
forma rectilinea para el segundo ojo cerrado;

- el conjunto prevé al menos un medio para colaborar con cada ojo cerrado, estando fijo cada medio de colaboracién
con respecto al soporte cuando cada ojo cerrado esta situado sobre la placa o fijo con respecto a la placa cuando
cada ojo cerrado esta situado sobre el soporte;

- los medios para impedir al tensor girar en el sentido de rotacién predefinido mas alla de su posicion de
funcionamiento incluyen un tope formado por un extremo del o de uno al menos del ojo o de los ojos cerrado (s), que
bloquea cualquier movimiento del medio de colaboracion con el ojo cerrado;

- el conjunto incluye, ademas, un ojo abierto situado sobre la placa, formando entonces el fondo de este ojo abierto
un tope preparado para colaborar con un medio de colaboracion para este o0jo abierto, previsto sobre el soporte fijo;

- el conjunto incluye al menos un medo para fijar la posicién de la placa del tensor con respecto al soporte, cuando el
tensor esta en posicion de funcionamiento;

-el medio para fijar esta posicion incluye, el, cada o, segun el caso, uno al menos de los medios de colaboraciéon con
el o con cada ojo cerrado o con el ojo abierto;

- para fijar esta posicion, esta previsto un medio de fijacion distinto a un medio de colaboracién con el o con cada ojo
cerrado o con el ojo abierto, que atraviesa este medio de fijacién, por ejemplo, la placa al nivel del eje de rotacién fijo
del elemento rotativo con respecto a la placa y que se inserta en el soporte.

El invento sera mejor comprendido y otros objetivos, ventajas y caracteristicas de éste apareceran de una manera
mas clara con la lectura de la siguiente descripcion que esta hecha con respecto a los dibujos anexos, en los cuales:

-las figuras 1 (a), 1 (b) y 1 (c) representan, segin unas vistas de frente, un conjunto que incluye un bloque motor
como soporte fijo, unas poleas montadas en rotaciéon sobre el soporte, una correa montada sobre las oleas y un
tensor que incluye a su vez un placa y un elemento rotativo montado sobre la placa por medio de un eje de rotacion
fijo con respecto a esta placa, cuando el tensor esté en contacto con la correa en la figura 1 (a), cuando el tensor
esta en funcionamiento en la figura 1(c) y en una posicion intermedia en la figura 1 (b);

- la figura 2 representa, segun una vista parcial de frente, un conjunto segun el invento, que muestra a un tensor que
incluye a su vez un ojo cerrado en forma de arco de circulo y unos medios de colaboracion con el ojo, estando
montados estos medios fijos con respecto al bloque motor;

- las figuras 3(a) a 3 (e) representan, segin unas vistas parciales de frente, diferentes variantes del conjunto segin
el invento, que muestran a diferentes tensores que incluyen cada uno un ojo cerrado de forma variada y unos
medios de colaboracién con el ojo, estando montados estos medios fijos con respecto al bloque motor;
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- la figura 4 representa, segun una vista parcial de frente, a un conjunto segun el invento, que muestra a un tensor
que incluye dos ojos cerrados y un medio ce colaboraciéon con cada ojo, estando montado cada medio de
colaboracion fijo con respecto al bloque motor;

- la figura 5 representa a una variante del conjunto segin el invento que esta parcialmente representada en la figura
3(b), variante para la cual esta previsto, ademas, un ojo abierto;

- la figura 6 representa, segun una vista parcial en perspectiva, a una variante del conjunto segun el invento que esta
parcialmente representada en la figura 3(b), variante para la cual esta previsto, ademas, un medio de fijacién del
tensor sobre el bloque motor destinado a ser apretado cuando el tensor esté en posicién de funcionamiento;

- la figura 7 representa, segun una vista en perspectiva, a una variante del conjunto segun el invento que esta
parcialmente representada en la figura 3(b), variante para la cual esta previsto, ademas, una zona gruesa que rodea
a un extremo del ojo cerrado para asegurar la fijacion de un medio de colaboracién con respecto al tensor y
asegurar, de esta manera, la fijacion del tensor sobre el bloque motor;

- la figura 8 representa, segin una vista de frente, a una variante del conjunto segun el invento, que esta
parcialmente representada en la figura 5, variante para la cual el ojo cerrado presenta la forma de tres I6bulos;

- la figura 9 representa, segun una vista en perspectiva, a una variante del conjunto segun el invento que esta
parcialmente representada en la figura 4, variante para la cual los ojos cerrados estan formados en el bloque motor y
el medio de colaboracién con cada ojo cerrado pertenece a la placa del tensor;

- las figuras 10 (a) y 10 (b) representan, segun unas vistas de frente, al tensor representado en la figura 3(e) cuando
este ultimo esta montado sobre un bloque motor que incluye, en este caso, tres poleas por las cuales pasa la correa.

Un conjunto segun el invento esta representado, por ejemplo, en las figuras 1 (a) y 1(c).

Este conjunto incluye un soporte fijo 10 tal como un bloque motor, una pluralidad de poleas 20, 21 montadas en
rotacion sobre el soporte 10 y una correa 30 montada sobre las citadas poleas 20, 21.

Este conjunto incluye igualmente a un tensor 40 para la correa 30 que incluye a su vez a una placa 41 y a un
elemento rotativo 42 montado sobre la placa 41 por medio de un eje de rotacion fijo 420 con respecto a esta placa
41.

El tensor 40 esta preparado para girar con respecto al soporte 10, segun el sentido de rotaciéon R, entre la posicion
de reposo en la cual el elemento rotativo 42 esta alejado de la correa 30 y una posicion de funcionamiento, en la
cual el elemento rotativo 42 esta en contacto con la correa 30.

En la figura 1(a), el tensor 40 esta en contacto con la correa 30 en la primera posicién (posicion intermedia entre la
posicion de reposo y la posicion de funcionamiento). En la figura 1(c), el tensor 40 estd en la posicion de
funcionamiento. En la figura 1(b), se ha representado una posicion intermedia entre la posicién representada en la
figura 1(a) y la posicion representada en la figura 1(c). El sentido de rotacion del tensor 40 durante el montaje,
anotado como R, es, en este caso, antihorario.

Se observa que el tensor representado en las figuras 1(a) a 1(c) corresponde al que esta representado, en posicion
de reposo, en la figura 3(a).

En el marco del invento, los diferentes elementos del conjunto segun el invento estan posicionados de tal manera
que la correa 30 ejerce, sobre el elemento rotativo 42 y cuando el tensor 40 esta en la posicion de funcionamiento,
una fuerza cuya direccion tiende a hacer girar al tensor 40 en este mismo sentido de rotacion predefinido R (punto
de balance sobrepasado). Por el contrario, en la posicién representada en la figura 1(a), el punto de balance no esta
sobrepasado, aunque la correa 30 ejerce, sobre el tensor 40, una fuerza cuya direccion tiende a hacer girar al tensor
40 en el sentido contrario al sentido de rotacion predefinido R. Finalmente, en la posicion representada en la figura
1(b), el tensor 40 se sitta sensiblemente al nivel del punto de balance.

Por razones de su funcionamiento, el conjunto prevé igualmente al menos un tope, en este caso, un tope 50 en las
figuras 1(a) a 1(c), para impedir al tensor 40 girar en el sentido de rotacion R més alld de su posicion de
funcionamiento.

El tope 50 define, por lo tanto, la posicién de funcionamiento del tensor, interactuando, en este caso, con un medio
61 que se presenta bajo la forma de un tetén fijado sobre el bloque motor 10.

El conjunto puede funcionar entonces con normalidad.

Sin embargo, para mayor seguridad, se considera prever al menos un medio para fijar la posicién de la placa 41 del
tensor 40 con respecto al bloque motor 10, cuando el tensor 40 esta en posicion de funcionamiento. Esto impide
cualquier retorno eventual hacia atras del tensor 40, a saber, en el sentido contrario al sentido definido por la flecha
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R, que estaria, por ejemplo, implicito a la correa 30 mientras que gira el motor. Diferentes medios para fijar la placa
41 sobre el bloque motor 10 seran descritos posteriormente.

Para hacer girar al tensor 40 con respecto al bloque motor 10 entre la posicion de reposo y la posicion de
funcionamiento del tensor, el conjunto incluye un ojo cerrado 410 situado sobre la placa 41 del tensor 40, asi como
unos medios 60, 61, en este caso, unos tetones, para colaborar con el ojo cerrado 410, estando fijado cada medio
de colaboracion 60, 61 con respecto al bloque motor 10.

A partir de la posicién de reposo, (no representada), es el tetdn 61 el que sirve de eje de rotacion.

A continuacion, el otro tetén 60 se traslada a lo largo de un brazo en V del ojo cerrado 410 (véase la figura 1(a))
hasta alcanzar un tope 55 (véase la figura 1(b)). Al mismo tiempo, el tetén 61 se traslada a lo largo del otro brazo de
la V formando el ojo cerrado 410. En efecto, al estar fijados los tetones 60, 61 sobre el soporte 10, la distancia que
les separa se mantiene constante durante todo el movimiento de montaje del tensor 40. Resulta de ello una rotacién
cuyo eje de rotacion no es un eje de rotacion fisico y que, por otra parte, cambia todo el tiempo durante esta fase de
montaje del tensor 40 sobre la correa 30. Una vez que el tope 55 alcanza al teton 60, estamos sensiblemente al nivel
del punto de balance (véase la figura 1(b)).

Finalmente, después del paso del punto de balance, el tetén 60 hace las veces de eje de rotacién y el tetén 61 se
traslada al otro brazo de la V hasta alcanzar al tope 50, el cual define la posicion de funcionamiento.

Puede preverse un solo ojo cerrado 410 sobre la placa 41 del tensor 40 o, segun el caso, sobre el soporte fijo 10,
por ejemplo, formado por el bloque motor.

Un solo ojo cerrado 410 esta previsto, por ejemplo, sobre la placa 41 del tensor 40 en las figuras 2, 3(a) a 3(e), 5 a 8.
En la figura 2, el ojo cerrado 410 tiene la forma de un arco de circulo.

En la figura 3(a), el ojo cerrado 410 tiene forma de V. El ojo cerrado en V puede tener, entonces, una achura
constante o presentar una primera parte de una primera anchura y una segunda parte de una segunda anchura,
superior o inferior a la anchura de la primera parte.

El ojo cerrado 410 en forma de V que presenta unas partes de anchuras distintas esta representado, por ejemplo, en
las figuras 1(a) a 1(c).

En la figura 3(b), el ojo cerrado 410 presenta una primera parte rectilinea y una segunda parte curvada que puede
ser, por ejemplo, en forma de arco de circulo.

Una variante de la figura 3(b) podria consistir en prever una primera parte curvada y una segunda parte rectilinea.
En la figura 3(c), el ojo cerrado 410 tiene forma de espiral.

En la figura 3(d), el ojo cerrado 410 presenta una primera parte curvada, por ejemplo, en forma de arco de circulo,
una segunda parte rectilinea y una tercera parte curvada, por ejemplo, en forma de arco de circulo.

En la figura 3(e), el ojo cerrado 410 presenta una forma eliptica.

El tensor de la figura 3(e) esta representado, por otra parte, en las figuras 10(a) y 10(b) en su entorno, a saber, un
blogue motor sobre el cual estdn montadas tres poleas 21, 22, 23 por las cuales pasa la correa 30 sobre la cual el
tensor 40 esta destinado a actuar. En la figura 10(a), el tensor 40 esta en posicion de reposo y en la figura 10(b), el
tensor 40 esta en posicion de funcionamiento, y, por lo tanto, mas alla del punto de balance (“toggle point”, segun la
terminologia anglosajona).

En posicién de reposo, el medio 60, en este caso, un tetdon montado fijo sobre el bloque motor 10, esta situado
contra un primer extremo del ojo cerrado 410. En posicién de funcionamiento, este tetéon 60 esta situado contra el
otro extremo del ojo cerrado 410 y, por otra parte, el fondo del ojo abierto 412 forma un tope 51 que va contra un
medio de colaboracién 62 con el ojo abierto 412, estando montado este medio fijo 62 sobre el bloque motor 10 y
presentandose, por ejemplo, bajo la forma de un tetén.

La forma del ojo cerrado 410 representado en la figura 3(b) se vuelve a tomar en las figuras 5 a 7.
En cuanto a la figura 8, representa un ojo cerrado 410 en forma de tres I6bulos.

Varios ojos cerrados 410, 411 pueden ser considerados, igualmente. Este es, por ejemplo, el caso de las variantes
de realizacién representadas en la figura 4 (ojos cerrados sobre la placa 41 del tensor 40) o en la figura 9 (ojos
cerrados sobre el soporte fijo 10). Conviene resaltar que la disposicién de los ojos cerrados 410, 411 propuestas en
las figuras 4 6 9 vuelven a considerar la forma propuesta como variante de la que esta representada en la figura
3(b), a saber, una primera parte curvada y una segunda parte rectilinea.
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Para asegurar la rotacion del tensor 40 durante su montaje hacia la posicién de funcionamiento, se pueden
considerar uno o varios medios 60, 61 de colaboracién con el o con cada uno de los ojos cerrados 410, 411.

Por ejemplo, un medio de colaboracion 60 esta representado en las figuras 3(c), 3(d), 56 7.
Dos medios de colaboracion 60, 61 estan representados, por ejemplo, en las figuras 2, 3(a), 3(b) y 6.

Conviene resaltar, sin embargo, que un Unico medio de colaboracién podria estar previsto con las formas de ojo
cerrado 410 propuestas en las figuras 2, 3(a), 3(b) y 6.

Por otra parte, conviene resaltar que dos medios de colaboracién del tipo de los representados en las figuras 2, 3(a),
3(b) y 6 podrian ser considerados para las formas representadas en las figuras 3(c), 3(d),5 6 7.

Un anico medio de colaboracion 60 deja mas libertad en el movimiento relativo entre el tensor 40 y el soporte fijo 10,
lo que puede ser ventajoso en algunos casos a causa del tamano relacionado con el entorno del bloque motor. Sin
embargo, dos medios de colaboracién 60, 61 permiten asegurar un mejor guiado, lo que hace mas facil el montaje.

En la figura 3(e), la forma rectilinea del ojo cerrado 410, por otra parte, poco extendido, favorece la utilizacién de un
Unico medio de colaboracién 60.

Incluso, para la forma de tres I6bulos representada en la figura 8, la utilizacién de un Unico medio de colaboracién
(no representado, pero que se corresponde con el medio 60 representado en las demas figuras anexas) esta mas
adaptada. En este caso, la interaccién entre el primer l6bulo y el medio de colaboracion correspondera de una
manera ventajosa a la posicién de reposo del tensor 40 (posicion P1), la interaccién entre el segundo I6bulo y el
medio de colaboracién correspondera de una manera ventajosa a la posicién del primer contacto del tensor 40 con
la correa (posicion P2; véase igualmente la figura 1(a)) y finalmente, la interaccion entre el tercer I16bulo y el medio
de colaboracién correspondera de una manera ventajosa a la posicion de funcionamiento del tensor 40.

Cuando estan previstos dos ojos cerrados 410, 411 (véanse las figuras 4; 9), es natural prever un medio de
colaboracion 60, 61 por cada ojo cerrado 410, 411.

Como ya ha sido mencionado precedentemente, es ventajoso, aunque no obligatorio, prever un medio para fijar la
placa 41 del tensor 40 al soporte fijo 10 (bloque motor, por ejemplo).

Este puede efectuarse de tal manera que, cada uno o uno al menos de los medios de colaboraciéon 60, 61 se
presente bajo la forma de un tornillo, bulén o medio equivalente que sirva entonces no solamente como guia del ojo
cerrado sino igualmente como apriete.

Como variante, y como esta representado en la figura 7, se puede considerar que el medio de colaboracién sea un
simple tetén y que la placa 41 prevea un medio 44 para hacer mas gruesa la placa al nivel del extremo del ojo
cerrado 410 que sirva como tope 50. La fijacion se efectla entonces por pinzamiento.

Igualmente, como variante, el o cada medio de colaboracién 60, 61 con el ojo cerrado 410, 411 correspondiente
puede ser destinado a esta Unica funcién.

En este caso, es necesario prever un medio 70 especifico para asegurar el apriete de la placa 41 al soporte fijo 10.
Tal medio 70, en este caso un bulén, esta propuesto, por ejemplo, en las figuras 6 y 9 anexas.

En la figura 6, el bul6n 70 atraviesa entonces a la placa 41 y va a insertarse en un orificio (no representado) previsto
en el soporte fijo 10.

En la figura 9, tenemos la misma situacion, con la diferencia de que el bulén 70 atraviesa a la placa 41 al nivel del
eje de rotacidn fijo 420 del elemento rotativo 42 con respecto a la placa 41. Entonces, va a alojarse en un orificio 80
previsto en el soporte fijo 10. En este caso, el buldon 70 no impide, por supuesto, girar al elemento rotativo 42 con
respecto a la placa 41 del tensor 40.

Segun otra variante, uno, el 61, de los medios 60, 61 de colaboracion puede insertarse en un ojo abierto 412
previsto sobre la placa 41 del tensor 40. Un ojo abierto 412 estara previsto de una manera ventajosa cuando el ojo
cerrado 410 presente una forma que deje una gran libertad de movimientos al medio de colaboracién 60. Este es el
caso, por ejemplo, de las figuras 3(e), 10(a) y 10(b), en las que este otro medio de colaboracion es un tetén 61 fijado
sobre el bloque motor 10 o en las figuras 5 y 8 (en las cuales el medio de colaboracién 61 no esta representado).

Para el montaje, el sentido de rotacion R puede ser elegido para ser horario o antihorario. Esta eleccién depende de
los problemas de espacio encontrados en el bloque motor 10 y/o del modo de instalacion del tensor, el cual puede
estar en contacto con la cara interna de la correa 30 o con la cara externa de la correa 30. En las figuras 1(a) y 1(b),
el tensor 40 estd, en este caso, en contacto con la cara externa de la correa 30.

Conviene resaltar que el tensor 40 esta dotado generalmente con un orificio 90 que permite la introduccién de un util
de montaje (un brazo de una palanca) que facilita el montaje del tensor 40 sobre la correa 30.
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Cualesquiera que sean las variantes del invento, la articulacion entre el tensor 40 y el soporte fijo 10 (un bloque
motor, por ejemplo) se efectia de una manera sencilla previendo un ojo cerrado y un medio de colaboracion con
este ojo cerrado.

Por otra parte, para el conjunto de los modos de realizacién descritos, a excepcion del de la figura 2 en el que estan
previstos dos medios de colaboracion 60, 61, el movimiento realizado por el tensor entre su posicion de reposo y su
posicién de funcionamiento no es un arco de circulo. Por lo tanto, se puede prever un movimiento mucho mas libre
que permita franquear algunos problemas de tamano relacionados con el entorno del soporte fijo/bloque motor.

Esta libertad se ve acrecentada incluso cuando esté previsto un unico medio de colaboracién 60 con el ojo cerrado
410.
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REIVINDICACIONES
1. Conjunto que incluye:
-un soporte fijo (10) tal como un bloque motor,
- una pluralidad de poleas (20, 21, 22) montadas en rotacion sobre el soporte (10),
- una correa (30) montada sobre las citadas poleas (20, 21, 22),
- un tensor (40) que incluye a su vez:
o una placa (41),

o un elemento rotativo (42) montado sobre la placa (41) por medio de un eje de rotacion fijo (420) con
respecto a esta placa,

estando preparado el tensor (40) para girar con respecto el soporte (10), segun un sentido de rotacion predefinido
(R), entre una posicion de reposo en la cual el elemento rotativo (42) esta alejado de la correa (30) y una posicion de
funcionamiento en la cual el elemento rotativo (42) esta en contacto con la correa (30), precisando que, en la
posicion de funcionamiento, la correa (30) ejerce sobre el elemento rotativo (42) una fuerza cuya direccion tiende a
hacer girar al tensor (40) en este mismo sentido de rotacién predefinido (R);

-unos medios (50, 51, 61, 60, 62) para impedir al tensor (40) girar en el sentido de rotacion predefinido (R) mas alla
de su posicién de funcionamiento;

caracterizado por que, para hacer girar al tensor (40) con respecto al soporte (10) entre la posicion de reposo y la
posicion de funcionamiento del tensor, el conjunto incluye:

-al menos un ojo cerrado (410, 411) situado sobre la placa (41) del tensor (40) o sobre el soporte (10), presentando
el ojo cerrado (410) una forma dispuesta de tal manera que cuando el tensor (40) gira con respecto al soporte (10)
entre su posicién de reposo y su posicién de funcionamiento, el movimiento de rotacién realizado por el tensor (40)
no es circular;

- al menos un medio (60, 61) para colaborar con el o con cada ojo cerrado (410, 411), estando fijo este medio de
colaboracion (60, 61) con respecto al soporte (10) cuando el ojo cerrado (410, 411) esta situado sobre la placa (41) o
fijo con respecto a la placa (41) cuando el ojo cerrado esta situado sobre el soporte.

2. conjunto segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el ojo cerrado (410) presenta una de las siguientes
formas: en forma de V, forma que incluye al menos una parte curvada y una parte lineal, forma curvada que no
define un arco de circulo, por ejemplo, define una forma espiral, forma que incluye al menos dios partes curvadas,
por ejemplo, en forma de tres l6bulos.

3. Conjunto segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por que estan previstos al menos dos
medios (60, 61) para colaborar con el ojo cerrado (410), estando fijo cada medio de colaboracion (60, 61) con
respecto al soporte (10) cuando el ojo cerrado (410) esta situado sobre la placa (41) o fijo con respecto a la placa
(41) cuando el ojo cerrado (410) esté situado sobre el soporte (10).

4. Conjunto segun la reivindicacién 1, caracterizado por que incluye dos ojos cerrados (410, 411) situados sobre la
placa (41) o sobre el soporte (10).

5. Conjunto segun la reivindicacién precedente, caracterizado por que los dos ojos cerrados (410, 411) estan
situados de tal manera que cuando el tensor (40) gira con respecto al soporte (10) entre su posicion de reposo y su
posicién de funcionamiento, el movimiento de rotacién realizado por el tensor (40) no es circular.

6. Conjunto segun una de las reivindicaciones 4 6 5, caracterizado por que los dos ojos cerrados (410, 411)
presentan formas diferentes, por ejemplo, una forma curvada para el primer ojo cerrado y una forma rectilinea para
el segundo ojo cerrado.

7. Conjunto segun una de las reivindicaciones 4 a 6, caracterizado por que esta previsto al menos un medio (60, 61)
para colaborar con cada ojo cerrado (410, 411), estando fijo cada medio de colaboracion (60, 61) con respecto al
soporte (10) cuando cada ojo cerrado (410, 411) esta situado sobre la placa (41) o fijo con respecto a la placa (41)
cuando cada ojo cerrado (410, 411) esta situado sobre el soporte (10).

8. Conjunto segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por que los medios (50, 51, 60, 61) para
impedir al tensor (40) girar en el sentido de rotacion predefinido (R) mas alla de su posicién de funcionamiento
incluyen un tope (50) formado por un extremo del o de al menos uno de los ojos cerrado (s) (410, 411), el cual
bloquea cualquier movimiento del medio de colaboracion (60, 61) con el ojo cerrado.



10

ES 2 845599 T3

9. Conjunto segun una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado por que incluye, ademas, un ojo abierto (412)
situado sobre la placa (41), formando entonces el fondo de este ojo abierto un tope (51) preparado para colaborar
con un medio de colaboracion (62) para este ojo abierto, previsto sobre el soporte fijo (10).

10. Conjunto segln una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por que incluye al menos un medio (60,
61, 62, 70) para fijar la posicion de la placa (41) del tensor (40) con respecto al soporte (10), cuando el tensor (40)
esta en posicion de funcionamiento.

11. Conjunto segun la reivindicacién precedente, caracterizado por que el medio para fijar esta posicion incluye uno
al menos de los medios de colaboracion (60, 61, 62) con el o con cada ojo (410, 411) cerrado o con el ojo abierto
(412).

12. Conjunto segun una de las reivindicaciones 10 u 11, caracterizado por que, para fijar esta posicion, esta previsto
un medio de fijacion (70) distinto a un medio de colaboraciéon con el o con cada ojo cerrado o con el ojo abierto,
atravesando este medio de fijacién (70), por ejemplo, a la placa (41) al nivel del eje de rotacion fijo (420) del
elemento rotativo (42) con respecto a la placa (41) e insertandose en el soporte (10).
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