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DESCRIPCION
Tensor de cinturdn reversible.
La invencion se refiere a un tensor de cinturdn reversible con las caracteristicas del preambulo de la reivindicacion 1.

Un tensor de cinturon semejante, accionado reversiblemente se conoce, por ejemplo, del documento DE 199 57 814
A1. En la solucion alli propuesta el motor eléctrico esta provisto de una placa de circuitos impresos, sobre la que esta
previsto un circuito electronico de excitacion con elementos de potencia y semiconductores englobados en un grupo
constructivo. La excitacién del motor eléctrico se realiza a través de diferentes sensores, de cuyo posicionamiento y
fijacion no se pueden extraer alusiones en el documento.

El objetivo de la invencion es crear un tensor de cinturdn reversible con una estructura lo mas compacta posible y bajos
costes de montaje.

Segun la invencion para la solucion del objetivo se propone proveer una pletina sobre la que estan dispuestos un
sensor para la deteccién del movimiento rotativo de la bobina del cinturén y un sensor para la deteccién del movimiento
rotativo del motor eléctrico, y que la carcasa de engranaje presente una ranura de insercion para la fijacion de la
pletina. Por consiguiente el tensor de cintur6n se puede proveer por fijacién de solo una pletina ya con todos los
sensores necesarios para el control del tensor de cinturon. Ademads, es posible utilizar una y la misma carcasa de
engranaje, aun cuando no deba estar prevista una unidad sensora segun la invencién en el tensor de cinturon. Otra
ventaja de la invencion es que los sensores se sitian unos respectos a otros en una asignacion fija y por consiguiente
se reduce el peligro de la confusion de los sensores o del olvido de uno de los sensores. La orientacion de la pletina en
el tensor de cinturdn se puede realizar, por ejemplo, por una codificacion de la ranura de insercién, de forma que la
pletina sélo se puede fijar en una posicion predeterminada para ésta.

Se propone posteriormente que en el arbol de cinturdn esté previsto un resorte espiral, y la ranura de insercion esta
dispuesta entre el resorte espiral y el arbol de cinturén. Con ello esta unida la ventaja de que la pletina esta protegida
frente a influencias externas y esta fijada segura frente a pérdidas en el tensor de cinturén.

Una retencion especialmente sencilla de la pletina consiste en una conexion por clip, de forma que ésta se puede fijar
sin herramientas especiales en el tensor de cinturédn y en caso de necesidad también se puede retirar de nuevo.

Ademas, se propone que los sensores detecten el movimiento de los componentes que estan conectados con el arbol
de cinturén y el motor eléctrico, y los componentes estan dispuestos en lados diferentes de la pletina. Por consiguiente
se reduce el peligro de la alteracién negativa reciproca de la sefial de los dos componentes que emiten las sefales.

Otra ampliacién ventajosa consiste en que los sensores estan dispuestos en el mismo lado de la pletina y presentan
diferentes sensibilidades. Por consiguiente, durante su fabricacion la pletina se puede equipar de forma econémica sélo
en un lado, siendo posible por la sensibilidad diferente que los sensores detecten en diferentes direcciones.

Una fijacion especialmente sencilla de la pletina consiste en configurar la ranura de insercion en el borde de la pletina
como compartimento de insercion cerrado en tres lados, limitado en los lados planos por la carcasa de engranaje, el
resorte espiral o el arbol de cinturén y abierto en un lado. Por consiguiente la pletina esta protegida de forma ideal
frente a cargas mecanicas o influencias por suciedad.

Ademas se propone que el motor eléctrico y el arbol de cinturén estén dispuestos en paralelo al eje y la carcasa de
engranaje esta dispuesta en los lados frontales del arbol de cinturén y del motor eléctrico, y la pletina esté dispuesta en
un recubrimiento al menos parcial del arbol de cinturdn y/o del motor eléctrico y/o del engranaje que conecta las dos
partes.

El movimiento rotativo del motor eléctrico se puede transmitir preferentemente a través de un engranaje de
multiplicacion al arbol de cinturén, estando asignado el componente para la deteccion del movimiento rotativo del motor
eléctrico a una parte que rota mas rapido que el motor eléctrico. Esto tiene la ventaja de que, sustituyendo al
movimiento rotativo del motor, se detecta una mayor velocidad de rotacién, y por consiguiente es igualmente
esencialmente mayor el numero de las sefales por unidad de tiempo de un emisor de sefales predeterminado. Por
consiguiente se permite una deteccion esencialmente mas exacta del movimiento rotativo del motor eléctrico.

Ademas, se propone que la deteccion del movimiento rotativo del arbol de cinturon se realice por deteccion del
movimiento rotativo de una rueda magnética conectada de forma solidaria en rotacién con el arbol de cinturén, y la
deteccion del movimiento rotativo del motor eléctrico se realice por deteccion del movimiento rotativo de una rueda
magnética conectada de forma solidaria en rotacién con el motor eléctrico.

Las ruedas magnéticas deberian rotar preferentemente alrededor de ejes que estan en angulo uno respecto a otro, de
forma que sus sefales que actlan sobre los sensores posean un desarrollo individual por que se puedan diferenciar
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las dos sefales una de otra.

La invencion se describe mas en detalle a continuacién mediante un ejemplo de realizacion preferido, las figuras
muestran detalladamente:

Fig. 1: tensor de cintur6n reversible

Fig. 2: tensor de cinturdn reversible con vista de la carcasa de engranaje sin casete de resorte espiral
Fig. 3: carcasa de engranaje con motor eléctrico sin arbol de cinturén

Fig. 4: resorte espiral en el estado “cinturdn introducido”

Fig. 5: resorte espiral en el estado “cinturdn retirado”

En la fig. 1 se puede reconocer un tensor de cinturén 1 reversible con un arbol de cinturdn 2 y un motor eléctrico 3 que
acciona el arbol de cinturén 2. EI motor eléctrico 1 esta unido con el arbol de cinturén 2 a través de un engranaje que
esta dispuesto en una carcasa de engranaje 4. La carcasa de engranaje 4 presenta una ranura de inserciéon 10 en la
que se inserta una pletina 5. El compartimento de insercion esta dispuesto como compartimento abierto lateralmente
en la carcasa de engranaje 4 entre un casete de resorte 11 que se puede poner desde fuera y un engranaje explicado
posteriormente mas en detalle. EI compartimento esta adaptado en su borde exterior a la geometria de la pletina, de
forma que ésta esta sujeta lo mas sin juego posible en el compartimento y s6lo se puede disponer en una orientacion
predeterminada en la ranura de insercion 10. Ademads, en la ranura de insercion estan previstas conexiones de
retencion, que aseguran la pletina frente a una separacién involuntaria de la ranura de insercion. Pero la fijacion de la
pletina 5 también puede estar asegurada alternativamente o adicionalmente por tornillos, conexiones adhesivas o
similares.

En la fig. 2 se puede reconocer la pletina 5 con los sensores de efecto Hall 6 y 7. El sensor de efecto Hall 7 esta
asignado a una rueda magnética 9 conectada de forma solidaria en rotacion con el arbol de cinturén 2 y detecta el
movimiento rotativo del arbol de cinturdn por el registro del movimiento rotativo de la rueda magnética. En la fig. 3 se
puede reconocer la carcasa de engranaje 4 desde la vista del arbol de cinturén 2. El engranaje entre el motor eléctrico
3 y el arbol de cinturén no representado comprende entre otros un tornillo sinfin, 13 cuya velocidad de rotacion es
mayor que la del motor eléctrico 3 debido a la relacién de multiplicacion. En el tornillo sinfin 13 esta prevista una rueda
magnética 8 que rota junto con el tornillo sinfin 13. El movimiento rotativo de la rueda magnética 8 se detecta por el
sensor de efecto Hall 6 y se utiliza como sefial para el movimiento rotativo del motor eléctrico 3. Debido a la asignacién
de la rueda magnética 8 al tornillo sinfin 13 que rota mas rapido se consigue al utilizar, por ejemplo, una rueda
magnética bipolar una sefal alterna considerablemente mas rapida que lo que seria el caso al asignar una rueda
magnética bipolar directamente al rotor del motor eléctrico.

Segun se puede reconocer en la fig. 2, la rueda magnética 8 y la rueda magnética 9 estan dispuestas sobre diferentes
lados de la pletina, de forma que la sefiales se perturban lo menos posible. Los sensores de efecto Hall 6 y 7 estan
dispuestos en el mismo lado de la pletina 5 por motivos técnicos en la fabricacién, pero poseen una sensibilidad
diferente, para que puedan detectar diferentes direcciones y no se puedan perturbar por la sefial de la otra rueda
magnética correspondiente. Alternativamente o complementariamente a la deteccion del movimiento rotativo del arbol
de cintur6on 2 mediante la deteccion del movimiento rotativo de la rueda magnética 9 se puede detectar también la
posicion del resorte espiral 12, segun se puede reconocer en la fig. 4 y 5. En el estado “cinturén introducido” en la fig. 4
estad destensado el paquete de resorte 12 y esta en contacto con el radio exterior del casete de resorte 11. En este
estado el sensor de efecto Hall 7a genera una sehal mediante la que se puede cerrar en el estado “cinturdn
introducido”. En la fig. 5 en el estado “cinturdn retirado” esta tensado el paquete de resorte 12 y esta contraido sobre el
radio interior del casete de resorte 11. En este estado el sensor de efecto Hall 7b genera una sefial mediante la que se
puede cerrar en el estado “cinturdn retirado”. Para los sensores de efecto Hall 7a y 7b a fin de detectar la posicion del
resorte espiral ha demostrado ser razonable el tipo “Alegro 3422” y para la deteccién del movimiento rotativo de la
rueda magnética 8 en el tornillo sinfin 13 el tipo “Allegro 1210”. Los sensores de efecto Hall polarizados linealmente,
que generan una sefial mediante el cambio y movimiento del paquete del resorte espiral hecho de metal, han probado
su eficacia para la deteccién de la posicion del resorte espiral 12. Mediante esta deteccién muy sencilla de la posicién
del resorte espiral 12 se puede generar una sefal muy sencilla del movimiento rotativo del arbol de cinturén 2, en este
caso por deteccion de los estados “cinturén introducido” y “cinturdn retirado”.

Mediante la disposiciéon de la rueda magnética 8 en el tornillo sinfin 13 y la detecciéon del movimiento rotativo de la
rueda magnética 9 en el arbol de cinturén 2 y/o la posicion del resorte espiral 12 se han seleccionado de forma
consabida piezas que rotan con el arbol de cinturén 2 y el motor eléctrico 3, que se sitlan los mas proximas unas junto
a otras, de forma que la pletina 5 y su ranura de insercion 10 se pueden dimensionar igualmente lo mas pequefas
posibles. Ademas, las ruedas magnéticas 8 y 9 rotan alrededor de ejes dispuestos en angulo uno respecto a otro, de
forma que sus sefales tienen también basicamente otro desarrollo. Los sensores se pueden disefiar por consiguiente
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de forma individual para la sefal correspondiente, de forma que se puede excluir una influencia mutua de las senales.

Mediante la utilizacién propuesta de la pletina y de la ranura de insercion en la carcasa de engranaje se crea en general
un sistema modular, mediante el que se hace posible equipar o0 no a la misma carcasa de engranaje con sensores
segun el requerimiento del cliente. Si cambia el requerimiento del cliente sélo se debe cambiar la pletina, la misma
carcasa de engranaje se puede utilizar de forma inalterada.
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REIVINDICACIONES
1.- Tensor de cinturén (1) reversible con los componentes siguientes:
- un arbol de cinturén (2),
- un motor eléctrico (3) que acciona el arbol de cinturén (2),
- un engranaje que transmite el movimiento rotativo del motor eléctrico (3) al &rbol de cinturdn (2),

- una carcasa de engranaje (4) que rodea el engranaje, en la que estan montados tanto el arbol de cinturén (2)
como también el motor eléctrico (3),

caracterizado porque

- esta prevista una pletina (5) sobre la que estén dispuestos un sensor (7, 7a, 7b) para la deteccion del
movimiento rotativo de la bobina del cinturén y un sensor (6) para la deteccion del movimiento rotativo del
motor eléctrico,

- y la carcasa de engranaje (4) presenta una ranura de insercion (10) para la fijacién de la pletina (5).

2.- Tensor de cinturdn reversible segun la reivindicacion 1, caracterizado porque en el arbol de cinturdn (2) esta
previsto un resorte espiral (12) y la ranura de insercién (10) esta dispuesta entre el resorte espiral (12) y el arbol de
cinturén (2).

3.- Tensor de cinturdn reversible segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la pletina (5)
esta enclavada en la ranura de insercion (10) mediante una conexion por clip.

4.- Tensor de cinturén reversible segn una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque los sensores
(6, 7, 7a, 7b) detectan el movimiento de los componentes (8, 9) que estan conectados con el &rbol de cinturdén (2) y el
motor eléctrico (3), y los componentes (8, 9) estan dispuestos en diferentes lados de la pletina (5).

5.- Tensor de cinturdn reversible segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque los sensores
(6, 7) estan dispuestos en el mismo lado de la pletina (5) y presentan una sensibilidad diferente.

6.- Tensor de cinturdn reversible segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la ranura de
insercion (10) estad configurada en el borde de la pletina como compartimento de insercién cerrado en tres lados,
limitado en los lados planos por la carcasa de engranaje (4), el resorte espiral(12) o el arbol de cinturdn (2) y abierto en
un lado.

7.- Tensor de cinturdn reversible segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el motor
eléctrico (3) y el arbol de cinturén (2) estan dispuestos en paralelo al eje y la carcasa de engranaje (4) esta dispuesta
en los lados frontales del arbol de cinturon (2) y del motor eléctrico (3), y la pletina (5) esta dispuesta en un
recubrimiento al menos parcial del arbol de cinturdn (2) y/o del motor eléctrico (3) y/o del engranaje que conecta las dos
partes.

8.- Tensor de cinturén reversible segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el movimiento
rotativo del motor eléctrico (3) se puede transmitir a través de un engranaje de multiplicacion al arbol de cinturén (2), y
el componente (8) para la deteccién del movimiento rotativo del motor eléctrico (3) esta asignado a una parte (13) que
rota mas rapido que el motor eléctrico (3).

9.- Tensor de cinturdn reversible segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la deteccién
del movimiento rotativo del arbol de cinturon (2) se realiza por la deteccion del movimiento rotativo de una rueda
magnética (9) conectada de forma solidaria en rotacién con el arbol de cinturén (2).

10.- Tensor de cinturdn reversible segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la deteccion
del movimiento rotativo del motor eléctrico (3) se realiza por la deteccion del movimiento rotativo de una rueda
magnética (8) conectada de forma solidaria en rotacién con el motor eléctrico (3).

11.- Tensor de cinturén reversible segln la reivindicacion 9 y 10, caracterizado porque las ruedas magnéticas (8, 9)
rotan alrededor de ejes que estan en angulo uno respecto a otro.
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