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ES 2399 649 T3

DESCRIPCION
Pasillo mévil y método para controlar el funcionamiento de un pasillo movil
Campo de la invencion

La presente invencién se refiere a un pasillo mévil como se define en el preambulo de la reivindicacion 1. Ademas, la
presente invencion se refiere a un método como se define en el preambulo de la reivindicacion 13.

Antecedentes de la invencion

Un pasillo movil de la técnica anterior se representa esquematicamente en las figuras 1 y 2. Este tipo de pasillo movil
comprende un transportador, que transporta pasajeros de un extremo del pasillo movil del transportador al otro. El
transportador comprende un bastidor. El bastidor esta dividido en dos partes. La primera parte de bastidor 3 esta
sustancialmente fija en su posicién, y la segunda parte de bastidor 4 es controlada para desplazarse en relacion a la
primera parte de bastidor. Una rueda motriz 5 estda montada sobre la primera parte de bastidor 3 en un cojinete que
permite la rotacion, y una unidad de potencia 6 esta dispuesta para hacer girar dicha rueda motriz. Una rueda de desvio
7 estda montada sobre la segunda parte de bastidor 4 en un cojinete que permite la rotacién libre. Un elemento de
traccion 9 formado como un bucle sin fin, al que estan conectadas las superficies de transporte 8, mueve las superficies
de transporte 8 a lo largo de una via de desplazamiento sin fin de tipo anillo y plana, con un elemento de traccion 9
siendo guiado para pasar por encima de la rueda motriz 5 y la rueda de desvio 7. Para lograr una fuerza de tensado y
una pretension adecuadas, un dispositivo de tensado 10 esta dispuesto para el elemento de tracciéon 9, que actlua entre
la primera parte de bastidor 3 y la segunda parte de bastidor 4 de manera que trata de mover linealmente la rueda de
desvio 7 separandola de la rueda motriz 5. El elemento de traccidon 9 comprende una seccion superior 14, en la que las
superficies de transporte 8 conectadas al elemento de traccion se desplazan desde el primer extremo hasta el segundo
extremo del transportador 1 a fin de trasportar pasajeros, y una seccion inferior 15, en la que las superficies de
transporte vuelven del segundo extremo al primer extremo.

El tensado es necesario para que el elemento de traccion no se deslice saliéndose de la rueda motriz si se transmite
fuerza entre el elemento de traccion y la rueda motriz mediante friccion, cuando el elemento de traccion es, por ejemplo,
una correa y la rueda motriz es una polea para correas. Del mismo modo, si se transmite fuerza entre el elemento de
traccion y la rueda motriz mediante transmisién conformada, tal como cuando el elemento de traccion es una cadena
dentada y la rueda motriz y la rueda de desvio son ruedas dentadas, el propdsito del tensado es para evitar que la
cadena dentada se salga de la rueda dentada.

El documento de patente US6092639A describe un pasillo mévil por medio del cual se controla la tension de las
cadenas de paletas mediante un dispositivo de ajuste cambiando la posicion del eje de rotacion del engranaje
accionado.

Un pasillo mévil y un método para controlar el aflojamiento de las cadenas de paletas también se describe en el
documento US6695130B1.

El transportador 1 puede ser accionado en la direccion de accionamiento de avance | como se muestra en la figura 1, en
la que la direcciéon de desplazamiento de la seccidn superior 14 del elemento de tracciéon va de la rueda de desvio 7
hacia la rueda motriz 5, y en la direccion de accionamiento de retroceso Il de la figura 2, en la que la direccion de
desplazamiento de la seccion superior 14 va de la rueda motriz 5 a la rueda de desvio 7.

Aunque el transportador seria preferiblemente accionado principalmente en la direccidén de accionamiento de avance de
la figura 1, a veces puede existir la necesidad de accionarlo en la direccion de accionamiento de retroceso de acuerdo
con la figura 2.

Un problema es la fuerza de tensado minima que necesita el elemento de traccion, que es sustancialmente mayor en la
direccion de accionamiento de retroceso que en la direccién de accionamiento de avance. Ademas, la carga ejercida
sobre el transportador afecta a la fuerza de tensado necesaria.

La figura 1 muestra la situacion de la fuerza en la direccion de accionamiento de avance. En la direccion de
accionamiento de avance, la fuerza de tensado minima es

Ftmin = 2 x Fplt + Fput + Fpl

donde

Ftmin = fuerza de tensado minima

Fplt = friccidn causada por la seccion inferior del transportador

Fput = friccidon causada por la seccion superior del transportador

Fpl = friccion causada por la carga transportada por el transportador
2
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En la direccién de accionamiento de retroceso de la figura 2, la fuerza de tensado minima es
Ftmin = 2 x Fput + 2 x Fpl + Fplt

donde

Ftmin = fuerza de tensado minima

Fplt = friccidn causada por la seccion inferior del transportador

Fput = friccién causada por la seccién superior del transportador
Fpl = friccion causada por la carga transportada por el transportador

En la direccion de accionamiento de retroceso, el tensado del elemento de traccion debe superar la fuerza de friccion de
todo el transportador y de la carga. Por lo tanto, el elemento de traccion debe ser pretensado a una fuerza mucho mayor
en comparacion con la direcciéon de accionamiento de avance.

Si el pasillo mévil esta equipado con un dispositivo de tensado, que proporciona una fuerza constante, tal como un
resorte o similar, tendria que ser dimensionado para proporcionar la fuerza de tensado mayor que requiere la direccion
de accionamiento de retroceso.

Un problema con esto es que el elemento de traccion, la rueda motriz y la rueda de desvio se desgastan por tanto
rapidamente, en cuyo caso su vida util y el periodo de mantenimiento se acorta.

Propdsito de la invencion
El propésito de la invencion es eliminar los inconvenientes antes mencionados.

En particular, el propésito de la invencion es presentar un pasillo moévil y un método, como resultado de lo cual se pueda
alargar la vida util del elemento de traccion.

Sumario de la invenciéon

El pasillo movil de acuerdo con la invencién se caracteriza por lo que se describe en la reivindicacion 1. Ademas, el
método de acuerdo con la invencién se caracteriza por lo que se describe en la reivindicacién 13.

El pasillo mévil de acuerdo con la invencién comprende medios de identificacién para identificar el estado de
accionamiento del transportador, y medios de ajuste para ajustar la fuerza de tensado del dispositivo de tensado a
diferentes niveles de fuerza en base al estado de accionamiento identificado.

En el método de acuerdo con la invencion se identifica el estado de accionamiento del transportador y se ajusta la
fuerza de tensado del elemento de traccion sin fin del transportador del pasillo movil en base al estado de accionamiento
identificado.

Una ventaja de la invencion es que presenta una forma facil para ajustar automaticamente la fuerza de tensado del
elemento de traccién de acuerdo con un estado de accionamiento previsto, es decir, conocido antes de la puesta en
marcha del pasillo mévil, o un estado de accionamiento durante el periodo de accionamiento de manera que el elemento
de traccion no esté continuamente sometido a una fuerza de tensado grande, sino sélo en funcion de las necesidades,
en cuyo caso la vida util del elemento de traccion llega a tener una duracion maxima.

Otra ventaja es que se impide eficazmente que se dafien los equipos debido a que la fuerza de tensado es demasiado
pequeia.

En una realizaciéon del pasillo movil, los medios de identificacion estan dispuestos para identificar un cambio en el
estado de accionamiento durante el funcionamiento del transportador, y los medios de ajuste estan dispuestos para
ajustar la fuerza de tensado del dispositivo de tensado a diferentes niveles de fuerza en funcién del cambio identificado
en el estado de accionamiento.

En una realizacion del pasillo movil, la direccion de accionamiento del transportador se puede cambiar. Los medios de
identificacion estan dispuestos para identificar el estado de accionamiento, que es la configuraciéon de la siguiente
direccion de accionamiento antes de la puesta en marcha del transportador en la direccion de accionamiento definida
por la configuracion.

En una realizaciéon del pasillo moévil, los medios de identificacién estan dispuestos para identificar el estado de
accionamiento, que es la carga ejercida sobre el transportador.
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En una realizacion del pasillo movil, los medios de identificacion estan dispuestos para identificar un cambio en la carga
ejercida sobre el transportador.

En una realizacion del pasillo mévil, la unidad de potencia es un motor. Los medios de identificacion comprenden
medios para determinar el par del motor a fin de determinar la carga.

En una realizacién del pasillo mévil, los medios de identificacién comprenden medios para determinar las tensiones del
bastidor del transportador con el fin de determinar la carga.

En una realizacién del pasillo mévil, el dispositivo de tensado comprende al menos un cilindro hidraulico conectado por
un extremo a la primera parte de bastidor y por el otro extremo a la segunda parte de bastidor. Los medios de ajuste
comprenden un dispositivo de control adaptado para controlar la presién hidraulica del cilindro hidraulico para la
seleccion de diferentes niveles de fuerza de tensado.

En una realizacion del pasillo movil, la fuerza de tensado del dispositivo de tensado se puede ajustar a al menos dos
niveles de fuerza diferentes.

En una realizacion del pasillo movil, la fuerza de tensado del dispositivo de tensado se puede ajustar de forma continua
a diferentes niveles de fuerza.

En una realizacién del pasillo moévil, el elemento de traccion comprende una seccién superior, en la que las superficies
de transporte conectadas al elemento de traccién se desplazan del primer extremo al segundo extremo del
transportador para transportar pasajeros, y una seccion inferior, en la que las superficies de transporte vuelven del
segundo extremo al primer extremo. El transportador puede ser accionado en la direcciéon de accionamiento de avance,
en la que la direccién de desplazamiento de la seccion superior va de la rueda de desvio hacia la rueda motriz, y en la
direccion de accionamiento de retroceso, en la que la direccion de desplazamiento de la seccién superior va de la rueda
motriz a la rueda de desvio. En la direccidon de accionamiento de retroceso, la fuerza de tensado del dispositivo de
tensado se ajusta a un nivel de fuerza, que es sustancialmente mayor que en la direccion de accionamiento de avance.

En una realizacion del pasillo movil, el transportador incluye un dispositivo de control que comprende un conmutador de
direccion o similar, que tiene una primera configuracion, que corresponde a la direccién de accionamiento de avance del
transportador, y una segunda configuracion, que corresponde a la direccién de accionamiento de retroceso del
transportador. Los medios de identificacion estan dispuestos para identificar la siguiente direccion de accionamiento del
transportador en base a la configuracion del conmutador de direccion.

En una realizacion del método, un cambio en el estado de accionamiento es identificado durante el funcionamiento del
transportador, y la fuerza de tensado del elemento de traccion se ajusta en base al cambio en el estado de
accionamiento.

En una realizacion del método, la configuracion de la siguiente direccion de accionamiento es identificada a fin de
identificar el estado de accionamiento, en base a lo cual la fuerza de tensado es ajustada al nivel de fuerza
correspondiente a la direcciéon de accionamiento mencionada, antes de la puesta en marcha del transportador en la
direccion de accionamiento definida por la configuracion.

En una realizacion del método, la carga del transportador se determina para la identificacion del estado de
accionamiento.

En una realizacion del método, se determina un cambio en la carga del transportador para identificar el estado de
accionamiento.

En una realizacion del método, la fuerza de tensado se ajusta a al menos dos niveles de fuerza diferentes de acuerdo
con el estado de accionamiento.

En una realizacion del método, la fuerza de tensado se ajusta de forma continua a diferentes niveles de fuerza de
acuerdo con el estado de accionamiento.

En una realizacion del método, la fuerza de tensado del elemento de traccién en la direccion de accionamiento de
retroceso se ajusta a un nivel de fuerza, que es mayor que el nivel de fuerza utilizado en la direccion de accionamiento
de avance.

Los medios de identificacion del estado de accionamiento y/o la identificacion del estado de accionamiento pueden ser

una parte total o parcialmente estructural o funcional del accionamiento del pasillo moévil y/o de su sistema de control.

Por ejemplo la direccién de accionamiento del transportador del pasillo movil se puede configurar con un interruptor

manual o por ejemplo, puede estar basada en un aparato de observacion, que controla el desplazamiento de las
4
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personas cerca del pasillo movil o de los extremos del pasillo moévil. El control obtenido a partir de la configuracion de la
direccion de accionamiento en si o del control basado en la misma puede ser utilizado para ajustar o configurar la fuerza
de tensado.

Las peculiaridades de las diferentes realizaciones y aplicaciones de la invencion se pueden usar conjuntamente entre si
dentro del alcance del concepto inventivo o de sus objetivos o del problema que resuelve y el contenido inventivo
también se puede definir de manera diferente que en las reivindicaciones presentadas a continuacion.

Lista de figuras

A continuacion, la invencion se describira en detalle con la ayuda de unos pocos ejemplos de sus realizaciones con
referencia a los dibujos adjuntos, en los que

la figura 1 presenta una vista de lado esquematica del pasillo movil y su situacion de fuerza cuando esta siendo
accionado en la direcciéon de accionamiento de avance,

la figura 2 presenta el pasillo mévil de la figura 1 y su situacion de fuerza cuando esta siendo accionado en la direccion
de accionamiento de retroceso,

la figura 3 presenta axonométricamente un diagrama de una realizacion del pasillo moévil de acuerdo con la invencion, y
la figura 4 presenta una seccion V-1V de la figura 3.
Descripcion detallada de la invencion

Las figuras 3 y 4 muestran un pasillo mévil, cuya construccion es de poca altura, instalado en una base fija, tal como en
el suelo u otro soporte, lo que significa que no hay que hacer un hueco para las maquinarias del pasillo moévil en la base
fija, por ejemplo en el suelo. En la siguiente descripcion de la realizacion, la invencion se describe en relaciéon a un
pasillo movil horizontal, aunque es evidente que los principios correspondientes de la invencion también se pueden
aplicar a rampas moéviles inclinadas.

El pasillo movil comprende un transportador 1, que puede ser por ejemplo un transportador de paletas, en el que hay
una pluralidad de superficies de transporte consecutivas 8, de las cuales solamente dos se presentan
esquematicamente en la figura 3 en aras de la claridad.

El transportador 1 comprende un bastidor formado por dos mitades, a las cuales se hace referencia en esta descripcion
simplemente como el bastidor 2. El bastidor 2 comprende una primera mitad de bastidor 3, que esta esencialmente fija
en su posicion permanente, y una segunda mitad de bastidor 4, que es controlada para que se mueva en relacién a la
primera mitad de bastidor 3. Una rueda motriz 5 esta montada sobre la primera mitad de bastidor 3 en un cojinete que
permite la rotacion. Una unidad de potencia 6, por ejemplo un motor eléctrico tal como preferiblemente un motor
sincrono de iman permanente, hace girar la rueda motriz 5 a través de medios de transmision. Una rueda de desvio 7
esta montada sobre la segunda mitad de bastidor 4 en un cojinete que permite la rotacion libre. Un elemento de traccion
9 formado por dos bucles sin fin, al que estan conectadas las superficies de transporte 8 por sus lados opuestos, es
guiado para pasar por encima de las ruedas motrices 5 y las ruedas de desvio 7. Los elementos de traccion 9 son
cadenas dentadas y, en correspondencia, las ruedas de desvio y las ruedas motrices son ruedas dentadas. En alguna
otra realizacion, las cadenas dentadas pueden ser correas, tales como correas dentadas, y las ruedas motrices y las
ruedas de desvio pueden ser poleas para correas, tales como poleas para correas dentadas.

Cada elemento de traccion 9 tiene un dispositivo de tensado 10, que esta dispuesto para actuar entre la primera parte
de bastidor 3 y la segunda parte de bastidor 4 a fin de mover linealmente la rueda de desvio 7 separandola de la rueda
motriz 5 con lo que se ejerce una fuerza de tensado sobre el elemento de traccion 9.

El pasillo mévil comprende ademas medios de identificacion 11 para identificar el estado de accionamiento del
transportador 1 y los cambios en el mismo. Los medios de ajuste 12 ajustan la fuerza de tensado del dispositivo de
tensado 10 a diferentes niveles de fuerza en base al estado de accionamiento identificado por los medios de
identificacion.

Los medios de identificacién 11 funcionan de manera que pueden identificar por adelantado el estado de accionamiento
del transportador antes de que el transportador se haya puesto en marcha, ya que debe ser conocida en concreto la
direccion de accionamiento del transportador antes de que se ponga en marcha, por lo que la fuerza de tensado se
puede ajustar para que sea adecuada con respecto a la direccion de accionamiento. Por otro lado, durante el
funcionamiento del pasillo movil los medios de identificacion 11 identifican el estado del accionamiento del transportador
y los cambios en el mismo de forma continua o periddica. La carga ejercida sobre el transportador 1 varia en funcion de
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la cantidad de pasajeros que se desplacen por el pasillo moévil. La fuerza de tensado del elemento de traccion 9 del
transportador es por tanto ajustada de manera precisa en base a la carga.

La direccién de accionamiento del transportador 1 se puede cambiar de manera que pueda ser accionado en la
direccion de accionamiento de avance | y en la direccion de accionamiento de retroceso Il. Los medios de identificacion
11 identifican el estado de accionamiento, que es la configuracion de la siguiente direccion de accionamiento antes de la
puesta en marcha del transportador en la direccion de accionamiento definida por la configuracion. El transportador
incluye un dispositivo de control 19, que comprende un conmutador de direcciéon 20 o similar, que tiene una primera
configuracion |, que corresponde a la direccion de accionamiento de avance | del transportador, y una segunda
configuracion 1, que corresponde a la direccion de accionamiento de retroceso Il del transportador. Los medios de
identificacion 11 identifican la siguiente direccion de accionamiento del transportador antes de la puesta en marcha del
transportador en base a la configuracion del conmutador de direccion 20. Asi, la fuerza de tensado de los elementos de
traccion 9 se ajusta al nivel correcto antes de la puesta en marcha del transportador 1.

Los medios de identificacion comprenden medios para determinar el par del motor 6 con el fin de determinar la carga. La
carga también se puede medir, ya que los medios de identificacion comprenden medios para determinar las tensiones
del bastidor 2 del transportador, y la carga se puede calcular en base a las tensiones.

Los dispositivos de tensado 10 comprenden dos cilindros hidraulicos 13, los cuales estan conectados por un extremo a
la primera mitad de bastidor 3 y por el otro extremo a la segunda mitad de bastidor 4. Los medios de ajuste comprenden
un dispositivo de control 12 adaptado para controlar la presién hidraulica del cilindro hidraulico 13 a fin de seleccionar
diferentes niveles de fuerza de tensado. En lugar de los cilindros hidraulicos 13, es posible utilizar cualquier otro
elemento de fuerza adecuado con el que se consigan los diferentes niveles de fuerza para el elemento de traccion.

La fuerza de tensado del dispositivo de tensado 10 se puede ajustar a al menos dos niveles de fuerza diferentes, por
ejemplo dependiendo de la direcciéon de accionamiento. También es posible una distribucion en la que la fuerza de
tensado del dispositivo de tensado 10 se puede ajustar de forma continua a diferentes niveles de fuerza en funcion de
las diferentes cargas.

Como se ve mejor en la figura 4, el elemento de tracciéon 9 comprende una seccién superior 14, en la que las superficies
de transporte 8 conectadas al elemento de traccion 9 se desplazan de un extremo al otro del transportador 1 para el
transporte de pasajeros. En la seccion inferior 15, las superficies de transporte 8 retroceden. En la direccion de
accionamiento de avance |, la direccion de desplazamiento de la seccién superior va de la rueda de desvio 7 hacia la
rueda motriz 5, y en la direccion de accionamiento de retroceso Il, la direccion de desplazamiento de la seccion superior
va de la rueda motriz 5 a la rueda de desvio 7. En la direccién de accionamiento de retroceso |, la fuerza de tensado del
dispositivo de tensado 10 se puede ajustar a un nivel de fuerza esencialmente mayor que en la direccion de
accionamiento de avance |. Por ejemplo, la fuerza de tensado necesaria en la direccidon de accionamiento de retroceso
Il, puede estar en el intervalo de diez veces en relacion a la fuerza de tensado necesaria en la direccion de
accionamiento de avance |. La diferencia entre los niveles de la fuerza de tensado causada por el cambio de la direccion
de accionamiento es relativamente grande en comparacion con la configuracién precisa durante el funcionamiento, que
es causada por los cambios en la carga.

Los elementos mecanicos de transmision 16, cuya estructura no se describe con mas detalle en este contexto, aunque
cuyo principio se muestra en la figura 3, estan dispuestos para actuar entre los dispositivos de tensado 10 con el fin de
mantener las longitudes de carrera de sus movimientos de tensado de igual magnitud. La figura 3 muestra ademas el
primer medio de sincronizaciéon 17, para la sincronizacion de las ruedas de accionamiento 5 entre si. De la misma
manera, el segundo medio de sincronizacion 18 sincroniza las ruedas desviadoras 7 entre si.

La invenciéon no se limita Unicamente a las realizaciones descritas anteriormente, sino que son posibles muchas
variaciones dentro del alcance del concepto inventivo definido por las reivindicaciones siguientes.
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REIVINDICACIONES

1. Pasillo mévil que comprende un transportador (1), comprendiendo dicho transportador:

- un bastidor (2) que comprende una primera parte de bastidor (3), sustancialmente fija en su posicion, y una segunda
parte de bastidor (4), que es controlada para moverse en relacion a la primera parte de bastidor (3),

- una rueda motriz (5), montada en un cojinete que permite la rotacion sobre la primera mitad de bastidor (3),

- una unidad de potencia (6) para hacer girar la rueda motriz (5),

- una rueda de desvio (7), montada en un cojinete que permite la rotacion libre sobre la segunda mitad de bastidor (4),

- superficies de transporte (8) para el transporte de pasajeros,

- al menos un elemento de traccion (9), formado como un bucle sin fin, al que estan conectadas las superficies de
transporte (8) y siendo dicho elemento de traccion (9) guiado para pasar por encima de la rueda motriz (5) y la rueda de
desvio (7),y

- un dispositivo de tensado (10), que esta dispuesto para actuar entre la primera mitad de bastidor (3) y la segunda
mitad de bastidor (4) para mover linealmente la rueda de desvio (7) separandola de la rueda motriz (5) con el fin de
ejercer una fuerza de tensado sobre el elemento de traccidon (9), caracterizado porque el pasillo mévil comprende
medios de identificacion (11) para identificar el estado de accionamiento del transportador (1), y medios de ajuste (12)
para ajustar la fuerza de tensado del dispositivo de tensado (10) a diferentes niveles de fuerza en base al estado de
accionamiento identificado; y porque el elemento de traccion (9) comprende una seccion superior (14), en la que las
superficies de transporte (8) conectadas al elemento de traccion se desplazan del primer extremo al segundo extremo
del transportador (1) para transportar pasajeros y una seccion inferior (15), en la que las superficies de transporte
vuelven del segundo extremo al primer extremo; y porque el transportador (1) puede ser accionado en la direccion de
accionamiento de avance (l), en la que la direccion de desplazamiento de la seccion superior (14) va de la rueda de
desvio (7) a la rueda motriz (5), y en la direccion de accionamiento de retroceso (ll), en la que la direccion de
desplazamiento de la seccion superior va de la rueda motriz (5) a la rueda de desvio (7); y porque en la direcciéon de
accionamiento de retroceso (ll) la fuerza de tensado del dispositivo de tensado (10) se ajusta a un nivel de fuerza, que
es sustancialmente mayor que en la direccion de accionamiento de avance ().

2. Pasillo movil de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque los medios de identificacion estan dispuestos
para identificar un cambio en el estado de accionamiento durante el funcionamiento del transportador, y los medios de
ajuste (12) estan dispuestos para ajustar la fuerza de tensado del dispositivo de tensado (10) a diferentes niveles de
fuerza en base al cambio de estado de accionamiento identificado.

3. Pasillo movil de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, caracterizado porque la direccion de accionamiento del
transportador (1) se puede cambiar; y porque los medios de identificacion (11) estan dispuestos para identificar el
estado de accionamiento, que es la configuracion de la siguiente direccion de accionamiento del transportador antes de
la puesta en marcha del transportador (1) en la direccion de accionamiento definida por la configuracion.

4. Pasillo movil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque los medios de
identificacion estan dispuestos para identificar el estado de accionamiento, que es la carga ejercida sobre el
transportador (1).

5. Pasillo mévil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque los medios de
identificacion estan dispuestos para identificar un cambio de la carga ejercida sobre el transportador (1).

6. Pasillo movil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado porque la unidad de potencia (6)
es un motor; y porque los medios de identificacion comprenden medios para determinar el par del motor para identificar
la carga.

7. Pasillo mévil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado porque los medios de
identificacion comprenden medios para determinar las tensiones del bastidor (2) del transportador para identificar la
carga.

8. Pasillo movil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado porque el dispositivo de tensado
(10) comprende al menos un cilindro hidraulico (13), que esta conectado por un extremo a la primera mitad de bastidor
(3) y por el otro extremo a la segunda mitad de bastidor (4); y porque los medios de ajuste comprenden un dispositivo de
control (12), que esta adaptado para controlar la presion hidraulica del cilindro hidraulico (13) para seleccionar diferentes
niveles de fuerza de tensado.

9. Pasillo mévil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizado porque la fuerza de tensado del
dispositivo de tensado (10) se puede ajustar a al menos dos niveles de fuerza diferentes.

10. Pasillo movil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9, caracterizado porque la fuerza de tensado del
dispositivo de tensado (10) se puede ajustar de forma continua a diferentes niveles de fuerza.
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11. Pasillo mévil de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10, caracterizado porque el transportador
comprende un dispositivo de control (19), que comprende un conmutador de direccion (20) o similar, que tiene una
primera configuracion (1), que corresponde a la direccion de accionamiento de avance del transportador, y una segunda
configuracion (1), que corresponde a la direccion de accionamiento de retroceso del transportador; y porque los medios
de identificacion (11) estan dispuestos para identificar la siguiente direccion de accionamiento del transportador en base
a la configuracion del conmutador de direccion (20).

12. Método para controlar el funcionamiento de un pasillo movil, en el que se identifica el estado de accionamiento del
transportador y en el que se ajusta la fuerza de tensado del elemento de traccion sin fin del transportador del pasillo
movil en base al estado de accionamiento identificado, caracterizado porque la fuerza de tensado del elemento de
traccion en la direccion de accionamiento de retroceso se ajusta a un nivel de fuerza que es mayor que el nivel de
fuerza utilizado en la direcciéon de accionamiento de avance, con un dispositivo de tensado que mueve linealmente una
rueda de desvio separandola de la rueda motriz del transportador con el fin de ejercer una fuerza de tensado sobre el
elemento de traccion sin fin del transportador.

13. Método de acuerdo con la reivindicacién 12, caracterizado porque se identifica un cambio en el estado de
accionamiento durante el funcionamiento del transportador, y la fuerza de tensado del elemento de traccion se ajusta en
base al cambio en el estado de accionamiento.

14. Método de acuerdo con la reivindicacion 12 6 13, caracterizado porque la configuracion de la siguiente direccion de
accionamiento del transportador se identifica a fin de identificar el estado de accionamiento, en base a lo cual la fuerza
de tensado es ajustada al nivel de fuerza correspondiente a la direccion de accionamiento mencionada antes de la
puesta en marcha del transportador en la direcciéon de accionamiento definida por la configuracion.

15. Método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 12 a 14, caracterizado porque se determina la carga del
transportador para identificar el estado de accionamiento.

16. Método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 12 a 15, caracterizado porque se determina un cambio
en la carga del transportador para identificar el estado de accionamiento.

17. Método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 12 a 16, caracterizado porque la fuerza de tensado se
ajusta a al menos dos niveles de fuerza diferentes de acuerdo con el estado de accionamiento.

18. Método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 12 a 17, caracterizado porque la fuerza de tensado se
ajusta de forma continua a diferentes niveles de fuerza de acuerdo con el estado de accionamiento.
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