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S 
Re: Expediente No. 00-098.469 

Solicitud de patente a nombre de MABE, Mexico, S. de R. L de C.V. 

Yo, JIMENA ESCOBAR URIBE, identificada como aparece al pie de mi firma, 
domiciliada en la Carrera 11 No. 86-53 Piso 6, obrando como apoderada de la 
sociedad MADE, Mexico, S. de R. L de C.V., domiciliada en Queretaro, 
Mexico, solicitante de la patente de la referencia, en respuesta al oflcio No. 10290 
notificado por fijación en lista el 14 de agosto de 2008, relacionado con ci 
concepto tØcnico de fondo No. 2234, me permito mamfestar lo siguiente: 

1. Con fundamento en la facultad que conflere ci artIculo 34 de la Decision 
486 al solicitante para modificar la solicitud de patente en cualquier momento del 
trÆmite, presento junto con este memorial nueva descripciOn, nuevo capItulo 
reivindicatorio y nuevos dibujos en los cuales se realizaron las siguientes 
modificaciones: 

1.1 Se modificaron las figuras 6 y 7D con ci fin de incluir el texto "Retorno" 
completamente dentro del bloque del diagrama de flujo y asI evitar que 
aparezca como un texto tachado. 

1.2 Se modificaron todas las figuras de la solicitud que presentaban textos 
truncados, con ci objetivo de mostrar completamente de manera 
coherente los textos de acuerdo con lo manifestado en la descripción de la 
solicitud. 

1.3 Se cambiaron los tØrminos objetados tales como "RPM", "carrera" y 
"blanco" y se reemplazaron por "radianes por segundo", "movimiento" y 
"objetivo", respectivamente dentro de los dibujos. 
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1.4 Se modlificó ci tØrmino "contravariable" y Se reemplazó por "variable" o 
"variable contabic", segün fuese el caso en ci que se utilice clicho tØrmino y 
de acuerdo con la respuesta presentada ci 22 de enero de 2008. 

1.5 Se modificaron todas las figuras con el fin de reemplazar ci tØrmino "Y/o" 
por la conjunción "o". 

1.6 Se replantearon las figuras 12-A, 12B y 12C, las cuaies, pot un error 
involuntario, hablan sido indicadas como figuras 11 A, 11B y 11 C, 
respectivamente. 

1.7 Dentro de la memoria descriptiva, se cambiaron algunos tØrminos segün lo 
seæalado en mi memorial del 22 de enero de 2008. Adicionalmente, se 
cancelaron muchos de los tØrminos ’respeciivo" y "respectivos" que le restaban 
claridad a la descripción y se aclararon otros tØrminos que se encuentran 
resaltados en la nueva descripción y que serÆn evidentes para el seæor 
examinador. 

1.8 Se presenta un nuevo juego de reivindicaciones que consta de seis 
clÆusuias orientadas a la mÆquina lavadora que comprende una disposición 
de elementos fisicos, de acuerdo con lo manifestado en la descripción, 
principalmente en las antiguas pÆginas 6 a 10. 

En cuanto a estas modificaciones me permito decir que las mismas no amplian de 
ninguna manera la materia objeto de la presente solicitud y se realizaron con ci 
Ænimo de superar las objeciones de claridad pianteadas por ci examinador en su 
concepto tØcnico No. 2234. 

Para este efecto, me permito acompaæar ci recibo de pago No. 08 - 83,344 del 22 
de octubre de 2008, con ci cuai queda cubierta la tasa corresponcliente a la 
modificación de una solicitud de patente en cuanto a su descripción, su capItulo 
reivindicatorio y sus figuras. 

2. Claridad de la solicitud 

Respecto a cste punto me permito decir que mediante las modificaciones 
realizadas en ci capItuio reivrndicatorio, las figuras y en la descripción queda 
subsanada la mayorIa de las objeciones planteadas pot ci seæor examinador. 

Dc otra parte, en cuanto a que una "buena pordon del texto de hi descriixión, esto es, 
desde elfo/io 372 al384 de lasfiguras (de Ia 6 a Ia lO(2y 13) se dedican a Ia divulgaddn de 
un procedimiento que no se reclama en las reivindicaciones, por Jo que esa descrepción es 
siefluaj deberla s:rimirse." Respetuosamente, me permito decir que, contrario a 
lo manifestado por el seæor examinador, esa información Cs necesaria para que 
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una persona medianamente versada en la tØcnica puede comprender la manera en 
la cual estÆn dispuestos los elementos fisicos, ahora reivindicados en la solicitud, 
pata hacer posible que la mÆquina lavadora pueda ilevar a cabo un control 
selectivo de los patrones de movimiento del agitador y del nivel de agua en la 
canastilla contenida en la lavadora. 

3. Determiæadón del estado de la tØcnica 

El seæor exarninador bajo este acÆpite sefiala que aunque no se realizaron las 
evaluaciones de los requisitos de novedad, mvel inventivo y aplicación industrial, 
se puede vet que los documentos Dl a D5 podrian afect.ar ci mirel inventivo de Ia. 
presente invención. 

Sobre esta particular, atentainente me permito sefialar que la disposición de 
elementos fIsicos reivindicada ahora en las nuevas clÆusulas 1 a 6, no se encuentra 
revelada ni sugerida pot los documentos Dl a D5. Es ma’s, la disposición de los 
elementos de la lavadora de la solicitud en estudio, no habria podido set evidente 
a partir de lo mencionado en las antenoridades Dl a D5, pues los mismos no 
enseâan que una mÆquina lavadora (10) se encuentre caracterizada porque la 
polea de arrastre (42) incluye una tira magnØlica bipolar (48) y un sensor de 
efecto Hall (50) en la base del motor (34), ci cual estÆ montado sobte un tablero 
de drcuito impreso (52), de tal manera que cuando la polea de arrastre (42) gira y 
ci sensor (50) y la tira (48) pasan en forma próxima entre sI, ci campo magnØtico . creado pot dicha tira magnØtica (48) induce que ci sensor de efecto Hall (50) � genere una corriente de pulsos, que indican los radianes por segundo o 
desplazamiento angular de la polea de arrastre (42). 

AsI las cosas, solicito de manera atenta se acepten las modificacioncs realizadas 
en toda la solicitud y se otorgue ci privilegio de patente de invención a la solidtud 
en estudio. 

JIMENA ESCOBAR URIHE 
bBi42iŁnUaquØn 

T.P.No. 68228 
C6d..5376 - 
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MAQUINA DE LAVADO PROGRAMADA PARA CONTROL�AR 

SELECTIVAMENTE PATRONES DE MOVIMIENTO DEL AGITADOR 

La solicitud reclama los beneficios de la Solicitud Provisional de los Estados 

s 

Unidos No. 60/173,774, presentada el 30 de diciembre de 1999. 

SOLICITUDES RELACIONADAS 

Esta solicitud estÆ relacionada con la solicitud de patente de los Estados unidos 

.o con Ntmero de serie 09/583466, titulada uSistema de control y proceso para 

controlar automÆticamente el nivel de agua en una mÆquina lavadora", por Alfredo 

Diaz FernÆndez y colaboradores, presentada simultÆneamente con la presente 

solicitud y asignada al mismo cesionarlo de la presente invención y la cual se 

incorpora aqul como referencia. 

15 

ANTECEDENTES DE LA INVENCION 

La presente invenciôn se relaciona en general con mÆquinas lavadoras y, en 

particular, con un proceso y sistema para controlar selectivamente los patrones de 

20 movimiento del agitador y el nivel de agua de la mÆquina lavadora. 

El uso de control adores electrónicos en mÆquinas lavadoras ha permitido 

proporcionar tØcnicas de control del agitador que en diversos grados han Ilevado 

parcialmente a algunas necesidades relativamente reducidas. Por ejempto, la 

25 Patente de los Estados Unidos No. 4,779,431 indica que un impulsor del agitador 

que produce movimiento sinusoidal del agitador en una mÆquina lavadora, 

opuesto al movimiento de onda cuadrada, resulta en una acción de lavado 

mejorada. 

o Las Patentes de los Estados Unidos con nUmeros 4,542,633 y 4,554,805 exponen 

un sistema impulsor del agitador que utiliza un detector de Ængulo rotacional. Estas 

dos patentes estÆn limitadas a proporcionar un Ængulo fijo de movimiento del 

agitador a una velocidad fija de movimientos por minuto independientemente del 

I 
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tipo de carga o articulos a limpiar. 

Ninguno de los controladores antenores permite que la mÆquina lavadora controle 

de manera selectiva el patrOn de movimiento del agitador, de manera que este 

patron, por ejempto el Ængulo de desplazamiento del agitador o movimientos por 

minuto del agitador, puedan ajustarse selectivamente para reflejar un patrOn 

deseado de movimiento del agitador con base en las caracteristicas de los 

articulos que se van a limpiar, por ejemplo, el tipo de tela de los articulos, el nivel 

de suciedad de los articulos, etc. AdemÆs, ninguno de los controladores anteriores 

o permite implementar tØcnicas de control del agitador que midan las caracterIsticas 

. inerciales predeterminadas del agitador, que permitan el ajuste selectivo del nivel 

de agua de la mÆquina lavadora con base en las verdaderas necesidades de un 

ciclo de lavado o de enjuagado especifico. En vista de to anterior, se desea 

proporcionar un sistema de control y tØcnicas para controlar selectivamente el 

is patron de movimiento del agitador con base en las caracterIsticas de los articulos 

o la carga que se va a limpiar, segin Ic indique el usuario. TambiØn se desea 

adaptar las mismas tØcnicas para ajustar el nivel de agua de la mÆquina de lavado 

de manera que, en forma econOmica y conflable, el usuarlo de la maquina de 

lavado pueda conservar un recurso natural valioso, es decir, el agua, y al mismo 

20 tiempo asegurar que no se presente ningUn daæo en las telas debido a una 

densidad de carga inadecuada en un ciclo de lavado especifico. 

BREVE RESUMEN DE LA INVENCION 

25 En general, la presente invenciOn, en una de sus modalidades, cumple con las 

necesidades antenores al proporcionar un proceso para controlar los patrones 

respectivos del movimiento del agitador en una mÆquina lavadora, teniendo un 

impulsor de motor acoplado para energizar a un motor que impulsa al agitador. El 
proceso permite seleccionar un patron deseado del movimiento del agitador con 

30 base en una o mâs seæales de selecciôn del patron. El proceso ademÆs permite 

medir uno o mÆs parÆmetros indicativos del patron actual del movimiento del 

agitador. Un paso de comparación permite comparar el patrOn actual del 

movimiento del agitador contra el patron deseado del movimiento del agitador, y 
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un paso de ajuste permite ajustar una o mÆs senates de control suministradas at 

impulsor de motor para corregir las desviaciones entre el patrOn actual del 

movimiento del agitador y el patron de movimiento deseado. 

5 La presente invenciOn, en otra modalidad, cumple ademÆs con las necesidades 

anteriores at proporcionar un sistema de control para controlar los respectivos 

patrones de movimiento del agitador en una mÆquina lavadora que tiene un 

impulsor de motor acoplado, para energizar un motor que impulsa al agitador. El 

sistema comprende un mOdulo de selecciOn configurado para seleccionar un 

10 patrOn deseado de movimiento del agitador con base en una o mÆs seæales de 

� selección del patron. El sistema ademÆs comprende un môdulo de medición 

configurado para medir uno 0 mÆs parÆmetros indicativos del patron actual de 

movimiento del agitador y un mOdulo de comparaciOn configurado para comparar 

el patrOn actual de movimiento del agitador contra el patrOn deseado de 

is movimiento del agitador. Un mOdulo de ajuste estâ configurado para ajustar una b 

mÆs seæales de control suministradas al impulsor del motor para corregir las 

desviaciones entre el patron actual de movimiento del agitador y el patrOn de 

movimiento deseado. 

20 En otra modalidad, la preserite invenciOn cumple con las necesidades antenores at 

proporcionar una mÆquina lavadora programada para controlar selectivamente los 

Spatrones del movimiento del agitador. La mÆquina de lavado incluye un motor que 

impulsa at agitador. La mÆquina de lavado ademÆs incluye un impulsor de motor 

acoplado para energizar al motor, y un controlador acoplado para suministrar una 

25 0 mÆs seæales de control al impulsor de motor. El controlador, a su vez, 

comprende un mOdulo de selección configurado para seleccionar un patrOn 

deseado del movimiento del agitador con base en una o mÆs seæales de selecciOn 

del patrOn. El controlador comprende ademÆs un módulo de mediciOn configurado 

para medir uno a mÆs parÆmetros indicativos del patron actual del movimiento del 

30 agitador, y un módulo de comparaciOn configurado para comparar el patron actual 

del movimiento del agitador con el patron deseado del movimiento del agitador. 

Un mOdulo de ajuste estÆ configurado para ajustar una o mÆs seæales de control 

suministradas at impulsor del motor para corregir las desviaciones entre el patron 
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actual del movimiento del agitador y el patron del movimiento deseado. 

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS 

s Las caracteristicas y ventajas de la presente invenciOn se harÆn evidentes a partir 

de la siguiente descripciOn detallada de la invenciOn cuando se lea junto con los 

dibujos que la acompaæan, en donde: 

La Figura I es una vista en perspectiva parcialmente cortada que muestra una 

10 mÆquina de lavado que utiliza la presente invenciOn. 

SLa Figura 2 es una vista frontal parcialmente cortada de la mÆquina de lavado de 

la Figura I. 

15 La Figura 3 es una vista fragmentada y seccionada transversalmente quØ ilustra 

20 

un sensor de movimiento ejemplificado. 

La Figura 4 es una forma de onda ejemplificada que ilustra una seæal de 

salida proveniente del sensor de movimiento de la Figura 3. 

La Figura 5 es un diagrama de bloque esquemÆtico de un sistema dØ control 

ejemplificado de la mÆquina de lavado, qua incorpora la presente invención. 

La Figura 6 as un diagrama de flujo de un proceso ejemplificado de la presente 

25 invenciOn para controlar los patrones de movimiento del agitador qua pueden 

implementarse en el sistema de control de la Figura 5. 

30 

La Figura 7 es un diagrama de flujo de una modalidad ejemplificada del proceso 

de la Figura 6. 

La Figura 8 es un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplificada del proceso 

de la Figura 6. 
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La Figura 9 as un diagrama de flujo de un proceso ejemplificada para controlar el 

nivel de agua, qua puede implementarse por el sistema de control de la Figura 5. 

La Figura 10 as un diagrama de flujo de una modalidad ejemplificada del proceso 

de la Figura 9. 

La Figura 11 muestra grÆficas ejemplificadas qua ilustran, an la Figura hA, un 

patron de movimiento del agitador qua se desea cuando la carga qua se va a lavar 

comprende telas resistentes qua requieren de un nUmero relativamente alto de 

10 movimientos por minuto o un desplazamiento angular por movimiento; y an la 

Figura 11 B se muestra un patron de movimiento del agitador qua se desea cuando 

fe la carga qua se va a lavar comprende telas delicadas qua requieren un nUmero 

15 

relativamente pequeæo de movimientos por minuto o desplazamientos angulares 

por movimiento. 

La Figura 12 muestra grÆficas ejemplares qua ilustran, an la Figura 12A, una 

respuesta inercial del agitador qua puede presentarse cuando el nivel de agua 

actual as relativamente bajo, an comparaciOn con un nivel de agua deseado de 

una carga especifica; an la Figura 12B se muestra una respuesta inercial del 

20 agitador qua puede presentarse cuando el nivel de agua actual ha sido ajustado 

an forma ascendente con relaciOn al bajo nivel de agua ilustrado an la Figura 12A; 

. y qua ilustra ademÆs, an la Figura 12C, los tiempos de detenciOn del agitador 

relativamente cortos y relativamente largos, an comparación con un tiempo de 

detención óptimo intermedio para una carga especifica, y an donde cada uno de 

25 estos tiempos de detenciOn estÆ asociado con un nivel de agua respectivo. 

La Figura 13 as un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplificada del proceso, 

para controlar el nivel de agua. 

o 

La Figura 14 muestra una familia ejemplificada de grÆficas qua ilustran, 

respectivamente, los tiempos de detención del agitador an funciOn del tamaæo de 

la carga y del nivel de agua, tal como puede utilizarse an el diagrama de flujo de la 

Figura 13 para determinar el nivel de agua. 
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La Figura 15 muestra una familia ejemplificada de grØficas que ilustran, 

respectivamente, el tiempo de energizaciOn del motor en funciôn del nivel de agua 

y del tamaæo de carga, como las que se pueden utflizar en el diagrama de flujo de 

la Figura 13 para determinar el nivel de agua. 

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCIÔN 

La Figura I ilustra una mÆquina lavadora 10 ejemplificada, que puede beneficiarse 

10 fâcilmente  de las tØcnicas de la presente invenciOn. Se apreciarÆ que la mÆquina 

Sde lavado ejemplificada de la Figura I representa una mâquina de lavado que usa 

un agitador de eje vertical y tiene controles previamente fijados para operar 

automÆticamente la mÆquina mediante una sene programada de ciclos de lavado, 

enjuagado y secado. 

15 

La mÆquina incluye una caja 12 constituida por paneles respectivos que forman 

los lados laterales, superior, frontal y trasero de la caja 12. Una tapa articulada 14 

estâ provista de la manera usual para el acceso al interior de la mØquina lavadora 

10. La mØquina lavadora 10 tiene una consola 16 en donde se encuentra un medio 

20 de control que puede ajustarse manualmente, la consola incluye, por ejemplo: un 

selector de nivel de agua 18, un selector de temperatura de agua 20, un selector 

� de intensidad de lavado 22 y un selector de tipo de tela 24. La consola 16 tambiØn 

puede incluir indicadores adecuados 26, por ejemplo, diodos emisores de luz, 

pantallas, etc., que se iluminarØn para indicar al usuario la condiciOn de operación 
25 actual de la mÆquina, por ejemplo, el estado del ciclo. 

Dentro de la mÆquina lavadora 10 se encuentra dispuesta una tina 28 que 

contiene un fluido, dentro de la cual estÆ montada de manera giratona una 

canastilla perforada 30 quØ gira airededor del eje vertical. Un agitador 32 colocado 

30 verticalmente estÆ conectado para que funcione con un motor elØctrico 34 a travØs 

de un ensamble de transmisiôn 36. El motor 34 y el ensamble de transmisiOn 

pueden estar montados respectivamente sobre una plataforma 40 conectada al 
bastidor de la lavadora 10. 

6 
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En relaciön a Is Figura 2, el agitador 32 estª unido por un eje 36 al ensamble de 

transmisiOn 36, que a su vez es impulsado a travØs de una disposición de poleas 

mediante el motor 34, que puede ser un motor de condensador dividido 

s permanentemente (PSC, por sus siglas en inglØs). El motor 34 estÆ unido a Is 

unidad de transmisión 36 mediante una disposición de poleas que puede incluir a 

una poles de arrastre 42 y a una poles conductors 44 conectadas por una bands 

46. Como es bien sabido en este campo, Is transmisión 36 puede incluir un 

engranaje de reducción adecuado para transmitir radianes por segundo 

10 relativamente mâs bajos en un ciclo de agitaciOn en comparación con un ciclo de 

secado, y un acoplador para acoplar en forma mecÆnica Is canastilla y Is tina para 

que conjuntamente reciban potencia de rotacióri unidireccional en el ciclo de 

secado, y desacoplar Is canastilla 30 de Is potencia de rotación mientras que se 

estÆ en el ciclo de agitación, al tiempo que el agitador recibe potencia de rotaciOn 

15 reciproca. Se apreciarÆ que pueden utilizarse una vanedad de arreglos de 

transmisiOn de reducciOn adecuados, conocidos por los expertos en este campo. 

TambiØn se puede apreciar que puede eliminarse Is transmisiôn de reducción y 

conectar el agitador directamente al motor adecuadamente seleccionado. El eje 

38 se extiende en forma ascendente desde Is unidad de transmisión 36 a travØs 

20 de Is tina 28 y Is canastilla perforada 30 hasta conectarse con el agitador 32. 

� A manera de ejemplo y no de Iimitaciôn, con objeto de medir los radianes por 

segundo del agitador o el desplazamiento angular y como mejor se muestra en Is 

Figura 3, Is poles de arrastre 42 se acopla al eje del motor 47 que, de preferencia, 

25 incluye una tira magnØtica bipolar 48 que puede incluir cuatro o mÆs cambios de 

polaridad magnØtica con el fin de establecer un campo magnØtico que se detecta 

por un sensor de efecto Hall 50, montado en el tablero de circuito impreso 52, de 

manera que cuando Is polea de arrastre 42 gira y el sensor y Is tira pasan en 

forma prOxima entre Si, el campo magnØtico creado por Is tira magnØtica 48 

30 origina que el sensor de efecto Hall 50 suministre una seæal de salida de pulso. 

Por lo tanto, en funcionamiento y como se muestra en Is Figura 4, el sensor de 

efecto Hall 50 genera una corriente de pulsos que indican los radianes por 

segundo o el desplazamiento angular de Is poles de arrastre 42. En vista de que 
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puede determinarse fÆcilmente la relación de engranes entre la entrada y salida de 

la unidad de transmisión, se puede acumular la comente de pulsos en un intervato 

de tiempo conocido para determinar los radianes por segundo del agitador 

respecto a ese intervalo de tiempo, o de la canastilla cuando Østa se encuentra 

acoplada para girar. AdemÆs, al determinar el tiempo transcumdo de cada 

movimiento del agitador, tambiØn se puede determinar et desplazamiento angular 

del agitador, ya que el desplazamiento angular puede catcularse integrando los 

radianes por segundo del agitador con respecto at tiempo transcurrido. 

10 Se apreciarÆ por los expertos que la disposición anterior para determiner los 

� radianes por segundo del agitador o el desplazamiento angular es simplemente un 

ejemplo ilustrativo ya que pueden utilizarse otros tipos de sensores de movimiento, 

como tacómetros, sensores ópticos, etc., en lugar del sensor de efecto Hall, para 

medir los radianes por segundo del agitador o el desplazamiento angular. TambiØn 

is 

la ubicaciOn especIfica del sensor de efecto Hall no necesita encontrarse en la 

polea de arrastre, ya que tambiØn pueden utilizarse otras ubicaciones, como la 

polea conductora. 

Con referencia ahora a la Figura 5, el motor 34, por ejemplo, el motor de 

20 condensador dividido permanentemente, estÆ conectado a un impulsor de motor 

54 que esta conectado a se vez a una fuente de comente attema que suministra 

. voltaje y comente por medlo de terminates de potencia 56 a una frecuencia y 

amplitud adecuadas para hacer funcionar el motor 34. El motor 34 incluye un par 

de bobinados 58 y 60 y un condensador 62. Un protector tØrmico 64 puede 

25 utilizarse para proteger los bobinados 58 y 60 durante las condiciones de 

sobrecarga elØctrica. Los bobinados estÆn conectados selectivamente de manera 

que pueda operarse un bobinado como bobinado en uso y el otro como 

bobinado auxiliar. Un par de interruptores de potencia 66 y 68 responden a las 

seæales de control respectivas suministradas por un controlador 70 a fin de 

30 determinar cual de los boblnados 56 y60 va a ser el bobinado en uso y cual va a 

ser el bobinado auxiliar, de tal modo que se establezca la rotación bi-direccional o 

unidireccional del motor, que depende del ciclo de operación de la mÆquina 

lavadora. Como ejemplo y de manera no limitante, los interruptores 66 y 68 

fz, 



pueden comprender triacs (tiristores bi-direccionales), sin embargo, se apreciarÆ 

que pueden utilizarse otro tipo de interruptores bi-direccionales en lugar de los 

triacs de conmutación 66 y 68, por ejemplo, contactores o interruptores 

mecÆnicos. Sin embargo, el uso de triacs permite un control relativamente preciso 

5 del momento en el que los bobinados son energizados o desenergizados de 

manera selectiva. Para los lectores que estØn interesados en mÆs información 

respecto a la operación y control de motores de condensador permanentemente 

dividido, referirse a las pÆginas 138-159 del libro de texto titulado "Fraccional and 

Subfractional Horsepower Electric Motors, 4th. Ed., de Cyril G. Veinott y Joseph E. 

io Martin, publicaod por la McGrwaw-Hill Book Company. Se apreciarâ que esta 

� invención no estÆ limitada a las maquinas lavadoras que utilizan un motor de 

condensador permanentemente dividido, ya que las mÆquinas lavadoras que 

utilizan otros tipos de motores de inducción AC (corriente altema) a motores DC 

(corriente directa), por ejemplo, motores electrOnicamente conmutados sin 

is escobillas, tamblØn pueden obtener los beneficios de las tØcnicas de la presente 

invenciOn. 

Mediante el uso de la disposicion del motor y conmutaciOn de la Figura 5, se 

puede realizar una rÆpida inversion de la direcciôn de rotación del motor 34 

20 mediante el energizado respectivo de los bobinados 58 y 60. Como ya se sugiriO 

anteriormente, el control del patrOn de movimiento del agitador puede lograrse a 

� travOs de la energización selectiva del motor 34 con base en los radianes por 

segundo a el desplazamiento angular del agitador, to que a su vez permite 

controlar el nUmero de movimientos por unidad de tiempo, por ejemplo, 

25 movimientos por minuto o Ængulo de desplazamiento del agitador durante cada 

movimiento respectivo. Por ejemplo, un mOdulo 72 de control de patron de 

movimiento del agitador permite energizar el motor para ejecutar un nivel deseado 

de movimientos par minuto 0 desplazamiento del agitador at iniclo de un 

movimiento del agitador, desenergizando el motor hasta que el agitador Ilegue a 

o una velocidad final predeterminada y esperando 0 impartiendo un retardo de un 

periodo de tiempo seleccionado, y despuØs, al terminar ese retardo, el motor 34 se 

invierte cambiando la polaridad de conmutaciOn de los interruptores 66 y 68. De 

manera similar, un mOdulo 74 de control del nivel de agua permite controlar el 

9 
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nivel de agua de la mÆquina lavadora, con base en la comparaciOri de las 

caracteristicas inerciales actuales del agitador que, en una modalidad ejemplar, 

puede medirse con un temponzador, par ejemplo un tiempo de detenci6n del 

agitador, contra un tiempo de detención predeterminado objetivo, que toma en 

cuenta las caracteristicas especIficas de la carga que se va a lavar. Como se 

describe a continuaciôn, el mOdulo 74 de control del nivel de agua permite generar 

seæales de accionamiento suministradas a los contactores 76 para energizar 

selectivamente una o mas valvulas de agua 78 y permutir el paso de aqua hacia la 

tina que contiene fluido en la mÆquina de lavado. 

10 

. La Figura 6 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplificado 100 de la 

presente invenciOn para controlar los patrones de movimiento respectivos del 

agitador en una mÆquina de lavado que tiene un impulsor de motor 54 (Figura 5) 

acoplado para energizar un motor 34 (Figura 5) que acciona el agitador de la 

is 

mÆquina de lavado. En forma subsiguiente al paso de inicio 102, el paso 104 

permite seleccionar un patrOn deseado del movimiento del agitador con base en 

una a mÆs seæales de selecciOn del patrOn, de acuerdo a los datos que el 

operador ingrese con base en el tipo de tela que se va a lavar, la intensidad de 

lavado deseado, etc. El paso 106 permite medir uno o mÆs parÆmetros indicativos 

20 del patrOn de movimiento actual, tal como los radianes por segundo del agitador, 

el desplazamiento angular, etc. El paso 108 permite comparar el patrOn actual del 

movimiento del agitador contra el patrOn deseado de movimiento del agitador. Par 

ejemplo, un cuadro de consulta (LUT, por sus siglas en lngles) 80 (Figura 5) a 

memoria en el controlador 70 se puede utilizar parar almacenar un patron deseado 

.25 y predefinido del movimiento del agitador para un tipo de tela especifico, de 

manera que cuando el usuano ingresa los datos del tipo de tela que desea lavar, 

las seæales de selecciOn generadas de esta manera perimten seleccionar 

automÆticamente a partir del cuadro LUT, el patrOn deseado respectivo del 

movimiento del agitador que corresponde a ese tipo de tela. Antes del paso de 

30 retomo 112, el paso 110 permite ajustar una o mÆs seæales de control 

suministradas al impulsor de motor para corregir las desviaciones entre el patron 

actual del movimiento del agitador y el patrOn del movimiento deseado. Se 

apreciarÆ que las interrelaciones operativa y funcional, como se describen 

10 
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antenormente en el coritexto de la Figura 6 y que se describirÆn para las Figuras 7 

y 8, con respecto al control de los patrones del movimiento del agitador, podrÆn 

ser programados en módulos de aphcaciones inforrnâticas (software) que se 

almacenan para ser ejecutados por cualquier microprocesador adecuado en el 

5 controlador 70 (Figura 5). TambiØn se apreciara que la ejecución do estas 

interrelaciones para controlar los patrones del movimiento del agitador no 

necesitan limitarse a los módulos do aplicaciones informÆticas, ya que, si so desea 

opcionalmente, se podrian utilizar mOdulos penfØncos informØticos (hardware) quo 

instrumenten las mismas funciones. 

10 

� La Figura 7 es un diagrama de flujo de una modalidad ejemplificada del proceso 

ilustrado en la Figura 6. En forma subsiguiente al paso de inicio 118, el paso 120 

permite establecer los valores iniciales de las variables que determinan un patron 

respectivo del movimiento del agitador. El paso 122 permite acumular pulsos 

15 indicativos de los radianes por segundo del agitador al iniclo de cada movimiento 

del agitador, por ejemplo, un movimiento en dirección en el sentido de las 

manecillas del reloj (CW, por sus siglas en inglØs). Como so dijo antes, los 

pulsos se obtienen desde el sensor de movimiento 50 (Figura 5) en un periodo de 

tiempo conocido y pueden indicar los radianes por segundo del agitador, o pueden 

20 integrarse matemÆticamente para indicar et desplazamiento del agitador por 

movimiento. Como se muestra en el bloque 124, los ejemplos de las variables 

. respectivas que se inicializan en el paso 120 pueden comprender una variable (X) 

que tiene un valor indicativo de pulsos objetivos durante un estado de motor 

encendido. Una variable (Y) que tiene un valor indicativo de pulsos objetivos 

25 durante un movimiento completo, una variable (Vf) que tiene un valor indicativo de 

una velocidad objetivo final del agitador y una variable (D) indicativa del valor do 

retardo. El paso 126 al quo so liega a travØs del nodo conector A, permite 

mantener el estado encendido del motor hasta quo los pulsos acumulados Ileguen 

al valor de la variable X. El paso 128 permite mantener un estado de motor 

o apagado hasta que el agitador Ilegue a Ia velocidad final objetivo V. El paso 130 

permite esperar en un estado de letargo por un periodo de tiempo igual al valor de 

retardo (D). El paso 132 permite comparar el nimero de pulsos que se 

acumularon realmente durante un movimiento completo del agitador, contra el 
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valor de la variable V. 

c43 

Se apreciarÆ que el paso anterior y los pasos subsiguientes de ajuste de retardo, 

que se describen respectivamente, permiten controlar pnmero el desplazamiento 

s 

angular por movimiento del agitador y, despuØs, controlar el nmero de 

movimientos por minuto. En particular, el paso 136, al que se Ilega a travØs del 

nodo conector B, permite incrementar el valor de Ia variable X dependiendo de si 

el valor de los pulsos realmente acumulados durante el movimiento completo del 

agitador estÆ por debajo del valor de la variable Y. El paso 138 permite disminuir el 

10 valor de la variable de retardo D en una cantidad predeterminada. Se apreciarÆ 

� que la variable de retardo D solo puede asumir valores positivos, de manera que la 

variable de retardo D no se disminuya por debajo de un valor de cero. El paso 140 

permite determinar si el ciclo de tiempo de agitaciOn se ha completado o no. Si el 

tiempo de agitaciOn se ha completado, el proceso procede al paso de retorno 144. 

15 Inversamente, si el tiempo de agitaciOn no se ha completado, el nodo conector A 

permite ejecutar de manera iterativa el paso para ajustar la o las seæales de 

control suministradas al impulsor de motor, mediante la utilizaciOn de valores 

ajustados de las variables respectivas X, Y y D, para cada movimiento recIproco 

sucesivo, del agitador, par lo menos hasta que el tiempo del ciclo de agitaciOn de 

20 la mÆquina lavadora se haya completado. 

� Al regresar al paso 132, puede observarse que si el valor de los pulsos 

acumulados es mayor o igual a la variable Y, entonces el nodo conector C permite 

continuar al paso 146, que a su vez permite disminuir el valor de la variable X. El 

25 paso 148 permite calcular el nümero de movimientos par minuto. Se apreciarÆ que 

el nómero de movimientos par minuto puede calcularse tomando la inversa del 

tiempo transcurrido al inicio del movimiento respectivo. Por Ia tanto, se apreciarâ 

que el controlado,r 70 (Figura 5) incluye un circuito temporizador estÆndar para 

supervisar de manera precisa el tiempo mientras se ejecuta el proceso 100 y, mas 

30 particularmente, mientras cada movimiento del agitador es ejecutado. El paso 150 

permite comparar el valor calculado del nümero de movimientos par unidad de 

tiempo contra un valor objetivo de movimientos por unidad de tiempo. Como se 

suginO anteriormente, el valor objetivo de movimientos par minuto puede, par 
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ejemplo, seleccionarse con base en el tipo de tela que se va a lavar. Par ejemplo, 

para las telas resistentes, los movimientos objetivo par minuto pueden ser 

relativamente mayores que para las telas delicadas. Si el valor calculado de 

movimientos por unidad do tiempo es menor o corresponde el valor objetivo de 

5 movimientos par unidad de tiempo, entonces el nodo conector E so conecta at 

paso de disminución 138, que ya se describiO. lnversamente, si et valor calculado 

de movimientos por unidad de tiempo excede el valor objetivo de movimientos por 

minuto, et paso 152 permite aumentar la variable de retardo 0 en una cantidad 

predeterminada. Coma ya se sugirió antes, el paso 154 permite determinar si el 

io tiempo del ciclo de agitaciOn se ha completado, entonces el proceso va at paso do 

� retomo 156. Si el tiempo del ciclo de agitaciOn no se ha completado, entonces el 

nodo conector A do nuevo permite ejecutar iterativamente el paso para ajustar la o 

las senates de control suministradas at impulsor do motor, mediante la utilización 

do valores ajustados de las variables respectivas X, V y D para cada movimiento 

15 reciproco, sucesivo, respectivo, del agitador, hasta que el tiempo del ciclo de 

agitación de la  mªquina lavadora se complete. 

La Figura 8 es un diagrama do flujo de otra modalidad ejemplificada del proceso 

100 de esta invención. En forma subsiguiente al paso de iniclo 200, el paso 202 

20 permite fijar los valores iniciales de las variables respectivas que determinan un 

patrOn de movimiento del agitador. El paso 204 permite acumular pulsos 

. indicativos do los radianes por segundo del agitador o del desplazamiento del 

agitador al inicio do cada movimiento del agitador. El bloque 206 ilustra algunas de 

(as variables que pueden inicializarse en el paso 202. Como ya se sugirió antes, 

25 los ejemplos do las variables incluyen una variable (X) que tiene un valor indicativo 

de los pulsos objetivo durante un estado de motor encendido, una variable (Y) que 

tiene un valor indicativo de los pulsos objetivo durante un movimiento completo, 

una variable (Vf) que tiene un valor indicativo de (a velocidad final objetiva del 

agitador y una variable (D) indicativa de un valor de retardo. El paso 208 se 

o alcanza a travØs del nodo conector A que permite el mantenimiento del estado do 

encendido hasta que los pulsos acumulados Ilegan al valor de la variable X. El 

paso 210 permite mantener un estado respectivo de motor apagado, hasta que el 
agitador llega a la velocidad final objetiva Vf. El paso 212 permite esperar en un 
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estado de letargo o de reposo por un periodo de tiempo igual al valor de retardo D. 

En contraste con la modalidad de la Figura 7 que permite ajustar inicialmente el 

desplazamiento angular del agitador, y despuØs ajustar los movimientos por 

minuto, la modalidad de la Figura 8 permite ajustar inicialmente los movimientos 

par minuto y despuØs el desplazamiento angular del agitador. En consecuencia, el 

paso 214 permite calcular el nimero de movimientos por unidad de tiempo. El 

paso 216 permite comparar el nümero calculado de movimientos por minuto contra 

el valor objetivo de los movimientos par minuto. Si el valor calculado del nümero 

io 

de movimientos por unidad de tiempo es igual o menor al valor objetivo de 

� movimientos par unidad de tiempo, entonces el nodo conector C procede al paso 

218 que permite disminuir el valor de la variable X en una cantidad 

predeterminada. El paso 220 permite determinar si el tiempo del ciclo de agitaciOn 

se ha completado o no. Si el tiempo del ciclo de agitaciOn se ha completado, 

is entonces el proceso va al paso de retomo 222. lnversamente, si el tiempo del ciclo 

de agitación no se ha completado, el nodo conector A permite ejecutar de manera 

iterativa el paso para ajustar la o las seæales de control suministradas al impulsor 

de motor, mediante el uso de valores ajustados de las variables respectivas X, V y 

D para cada movimiento reciproco sucesivo, respectivo, en el sentido de las 

20 manecillas del relol (CW) y contrario a las manecillas del relol (CCWI del 

agitador hasta que se complete el tiempo del ciclo de agitaciOn. Si el valor 

� calculado de movimientos por minuto no es mayor o igual al valor objetivo de 

movimientos par minuto, entonces el nodo conector B se conecta al paso 224 que 

permite comparar el valor de los pulsos acumulados contra la variable Y. Si el 

25 valor de los pulsos acumulados es mayor 0 igual al valor de la variable Y, 

entonces el paso 226 permite aumentar el valor de la variable de retardo D. Una 

vez mÆs, el paso 228 permite determinar si el tiempo del ciclo de agitación se ha 

completado 0 no. Si el tiempo del ciclo de agitaciOn se ha completado, entonces el 

proceso va al paso de retomo 230. Si el tiempo del ciclo de agitacion no se ha 

30 completado, entonces el proceso pasa a travØs del nodo conector A para ejecutar 

otras iteraciones hasta que el tiempo del ciclo de agitaciOn se complete. Si el valor 

de los pulsos acumulados es menor al valor de la variable Y, el paso 232 permite 

aumentar el valor de la variable X. El paso 234 permite disminuir eJ valor de la 
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variable de retardo D y ademÆs permite proceder al paso 228 para determinar si el 

tiempo del ciclo de agitación se ha completado a no, tal como se sugiriO 

anteriormente. 

s 

La Figura 9 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplificado 300 de esta 

invención para controlar automÆticamente el nivel de agua en una mÆquina de 

lavado que tiene un impulsor de motor acoplado para energizar un motor que 

impulsa al agitador. En forma subsiguiente al paso de inicio 302, el paso 304 

permite seleccionar automÆticamente un nivel de agua objetivo con base en una o 

io 

mas seæales de selecciôn de nivel de agua. El paso 306 permite medir un 

parÆmetro indicativo del nivel de agua con base en una respuesta inercial actual 

del agitador, tal como, la cantidad de tiempo que requiere el agitador para Ilegar a 

una velocidad final predeterminada cuando una vez el motor se ha desenergizado, 

que a continuación se le refiere como tiempo de detención del agitador. Se 

is 

apreciarÆ que el tiempo de detención del agitador depende de la densidad de 

carga, por ejemplo, los kilogramos de ropa que va a lavar por centimetro cbico de 

fluido de limpieza. Si la carga es muy grande, por ejemplo cuando sucede con 

densidades de carga relativamente altas, entonces el tiempo de detenciOn del 

agitador serÆ relativamente corto. Inversamente, si la carga es holgada, lo que 

20 sucede con densidades de carga relativamente bajas, entonces el tiempo de 

detenciôn del agitador serÆ relativamente mÆs largo para Ilegar a la velocidad final 

� predeterminada. El paso 308 permite comparar la respuesta inercial actual del 

agitador contra una respuesta inercial objetiva del agitador. La respuesta inercial 

actual puede basarse en las caracteristicas particulares de la carga que se vs a 

25 lavar. Por ejemplo, las telas delicadas pueden requenr lavarse con menos 

intensidad en relación a las telas mÆs resistentes, y por to tanto, puede requerir de 

un nivel de agua mÆs elevado en comparación con una carga de telas mÆs 

resistentes que tiene el mismo peso que la carga de telas delicadas. Antes del 

paso de retomo 312, el paso 310 permite accionar selectivamente una o mÆs 

o 

vÆlvulas de agua, tales coma, las vÆlvulas de agua caliente y frIa, para permitir el 

paso del agua hacia la tina que contiene fluido y ajustar el nivel de agua con base 

en las desviaciones entre la respuesta inercial actual del agitador y la respuesta 

inercial objetiva del agitador. Como ya se sugirió, se apreciarÆ que las 
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interrelaciones operativas y funcionales que se describen en el contexto de la 

Figura 9 y que se descnbirÆn a continuaciôn en el contexto de la Figura 10, para 

controlar el nivel de agua, podrØn programarse en módulos de aplicaciones 

informÆticas (software) respectivas que se almacenan para ser ejecutadas en 

cualquier microprocesador adecuado en el controlador 70 (Figura 5). TamblØn se 

apreciara que la ejecución de estas interrelaciones para controlar el nivel de agua 

no necesita limitarse a mOdulos de aplicaciones informÆticas (software) ya que, 

opcionalmente y si se desea, pueden utilizarse mOdulos de perifØricos informÆticos 

(hardware) para instrumentar las mismas funciones. 

La Figura 10 es un diagrama de flujo de una modalidad demostrativa del proceso 

300 de la presente invención. DespuØs del paso de iniclo 318, el paso 320 

permite far los valores iniciales de las variables que determinan si las vÆlvulas de 

agua Se van a accionar para dejar pasar el agua. El bloque 322 muestra variables 

15 ejemplares que pueden inicializarse en el paso 320, por ejemplo una variable 

contable (1) indicativa de que tan apretada es la carga, una variable contable (L) 

indicativa de quØ tan holgada es la carga, una variable (Vi) que tiene un valor 

indicativo de una velocidad final objetiva del agitador, un tiempo de detención 

objetivo del agitador y una variable (D) indicativa de un valor de retardo. Las 

20 variables contables T y L pueden indicar respectivamente la presencia de una 

carga relativamente apretada u holgada, dependiendo de si el tiempo de detención 

Sdel agitador es mayor o menor a1 tiempo de detención objetivo. Como ya se 

sugiriO, el paso 324 permite seleccionar un tiempo de detenciOn objetivo del 

agitador con base en et tipo de tela que se va a lavar. Por ejemplo, Si el usuarlo 

25 indica que la carga que se va a lavar comprende telas delicadas, entonces la 

memoria 80 del controlador 70 (Figura 5) permitirÆ recuperar un tiempo de 

detenciOn objetivo adecuado para ese tipo de teta. Inversamente, si el usuarlo 

indica que la carga que se va a lavar comprende telas resistentes, entonces la 

memoria permitirØ recuperar un tiempo de detenciôn objetivo diferente adecuado 

30 para telas resistentes. El paso 326 permite que el tiempo transcumdo acumutado, 

indicativo de la respuesta inercial del agitador, es decir, et tiempo transcurrido 

cuando se permite at agitador girar libremente para Ilegar a la velocidad final 

objetivo Vf. El paso 328, que se alcanza a travØs del nodo conector A, permite 
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accionar las vÆlvulas de agua para ajustar, cada vez mÆs, el nivel de agua actual 

hacia el siguiente nivel de agua, de manera que at ejecutar una a mM iteraciones, 

puede eventualmente Ilegarse at nivel de agua, como se describe a continuación. 

El paso 330 permite ejecutar un nmero predeterminado de movimientos del 

agitador, por ejemplo, un nUmero suficientemente elevado de movimientos, como 

diez a mÆs, a fin de obtener una indicaciOn estadisticamente significativa respecto 

a si Is densidad de carga es relativamente holgada o apretada. El paso 332 

permite medir of tiempo de detención respectivo de cada movimiento del agitador 

ejecutado. El paso 334 permite comparar el tiempo de detención actual respectivo 

10 de cada movimiento del agitador ejecutado, contra el tiempo de detenciôn objetivo. 

. El paso 336 permite aumentar el valor de Is variable I para cada tiempo de 

detenciOn que es mayor at valor del tiempo de detención objetivo. El paso 338 

permite aumentar el valor de Is variable L para cada tiempo de detenciOn que es 

15 

menor at valor del tiempo de detenciOn objetivo. 

El paso 340, at que Se Vega a travØs del nodo conector B, permite comparar el 

valor de la variable T contra el valor de Is variable L. Si el valor de Is variable T es 

mayor at valor de Is variable L, entonces el proceso continua at paso 344 que 

permite determinar si et nivel de agua actual es el nivel de agua mÆximo 

20 permisible en Is mÆquina tavadora. Si el paso 344 determina, que el nivel de agua 

actual no es el nivel maxima de agua, entonces el nodo conector C permite 

ejecutar iteraciones adicionales del proceso 300 para ajustar adicionatmente el 

nivel de agua de Is mÆquina de lavado. Por otra parte, si el paso 344 determina 

que el nivel de agua actual es efectivamente el nivel de agua mÆximo permitido en 

25 Is mÆquina lavadora, entonces el paso 346 permite aumentar el valor de retardo D 

a fin de continuar at paso 342. Se apreciarÆ que el paso 346, permite reducir Is 

posibilidad de dana a la tela ya que un mayor retardo D originaria que se 

transfinera menor energia de agitaciôn hacia Is carga par movimiento. AdemÆs, 

podrIa desplegarse en la pantalla un mensaje adecuado para informar at operador, 

30 que Is cantidad de carga tiene que reducirse. Se apreciarÆ que el paso 342 

permitirÆ iniciar o continuar un ciclo de agitaciOn de Is mÆquina de lavado antes 

del paso de retomo 348. Una vez que ha iniciado un ciclo de agitaciOn, par 

ejemplo, un ciclo de lavado, el proceso 300 puede ejecutarse en intervalos de 
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tiempo predeterminados, par ejemplo, cada 30 segundos, a fin de adaptar el nivel 

de agua a condiciones variables de carga, to que pudiera suceder silos usuarios 

aæaden a retiran artIculos de Is mÆquina lavadora, mientras se estÆ Ilevando a 

cabo el ciclo de agitaciôn. 

La Figura 11, constituida par las Figuras 11A y 11B, muestra grÆficas 

demostrativas que representan Is velocidad del agitador contra el tiempo para dos 

patrories distintos del movimiento del agitador. Como se apreciarÆ par los expertos 

en este campo, Is energia suministrada a Is carga que se va a lavar en cada 

10 movimiento, normalmente es proporcional al ciclo de lavado de las seæales de 

� control del motor, suministradas al impulsor del motor, es decir, el porcentaje de 

tiempo que el motor se energiza por cada movimiento. En un caso general, se 

apreciarâ que  Is energIa suministrada a Is carga en cada movimiento puede 

caracterizarse en general como una relaciôn funcional de vanos parÆmetros 

is 

funcionales, como par ejemplo cantidad de carga, nivel de agua y del porcentaje 

de movimiento, etc., en donde el porcentaje de movimiento es igual a Tencendido 

divido en Tencendido mÆs Tapagado. Par lo tanto, al controlar selectivamente un patron 

respectivo del movimiento del agitador, se puede controlar de manera adaptable el 

nivel de energIa que va a impartirse a Is carga que se va a lavar, con base en las 

20 verdaderas necesidades de Is carga. A manera de ilustraciOn de Is operaciOn, el 

patron ejemplificado del movimiento del agitador representado por Is grÆfica de Is 

SFigura 11 A, puede corresponder a una condición de lavado en donde van a 

lavarse telas gruesas a resistentes. A manera de comparaciOn, el patrOn 

ejemplificado del movimiento del agitador representado par Is grafica de Is Figura 

25 11 B, puede corresponder a una condición de lavado en donde van a lavarse telas 

delicadas. 

La Figura 12, constituida por las Figuras 12A a 12C, ilustra respectivamente 

grÆficas demostrativas que se generan al realizar Is grÆfica de Is velocidad del 

o agitador contra el tiempo a medida que et nivel de agua de Is mÆquina lavadora se 

ajusta de manera adaptable con base en el proceso 300 que se describe en el 

contexto de las Figuras 9 y 10. Coma se muestra en Is Figura 12C, a manera de 

ejemplo, ST2 represents un tiempo de detenciOn objetivo pars una tela especitica 
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y, en particular, ST2 corresponde a un nivel óptimo de agua objetivo para una tela 

especifica, por ejemplo, el nivel de agua dos, que es un nivel de agua intermedio 

entre un nivel de agua uno y un nivel de agua tres, que a su vez corresponderia a 

los tiempos de detención,  ST, y ST3 respectivamente. En este ejemplo, ST, 

5 corresponde a un tiempo de detenciôn en una condiciOn donde el nivel de agua 

uno estÆ muy por debajo del nivel de agua dos e incluso por debajo del fivel de 

agua tres y pot Jo tanto, el tiempo de detención ST,  seria relativamente mÆs corto 

en comparación con los tiempos de detenciOn respectivos ST2 y ST3. 

io 

Como se muestra en la Figura 12A, la grÆfica demostrativa corresponde a una 

� condición de lavado donde el nivel de agua actual queda por debajo del nivel de 

agua objetivo predeterminado para un conjunto especifico de condiciones de 

lavado, pot ejemplo, tipo de tela, intensidad de lavado, nivel de suciedad, etc., y, 

por lo tanto, con base en los diversos pasos descritos en el contexto del proceso 

is 300, el nivel de agua se ajustaria cada vez mÆs para Itegar at tiempo de detenciOn 

objetivo predeterminado. Inversamente, como se muestra en la Figura 1213, la 

grÆfica demostrativa expuesta alli corresponderia a una condición de lavado 

donde et nivel de agua actual en la mÆquina de lavado ha aumentado de manera 

adaptable con re(ación al nivel de agua que corresponde a la grÆfica mostrada en 

20 la Figura 12A, a fin de acercarse de manera substancial at tiempo de detenciOn 

objetivo. 

La Figura 13 muestra un diagrama de flujo que ilustra otra modalidad ejemptificada 

del proceso para controlar el nivel de agua. Como se muestra en la Figura 13, el 

25 paso 402 permite que el usuario seleccione et tipo de ropa que se va a lavar, pot 

ejemplo de trabajo pesado, delicada, etc. El paso 402 permite ademÆs inicializar 

los valores respectivos de las variables, por ejemplo nivel de agua, respecto a las 

variables contables T y L, como sØ sugiere antes, pueden indicar la presencia de 

una carga relativamente apretada u holgada, dependiendo de si el tiempo de 

30 detenciOn del agitador es mayor 0 menor respecto a un tiempo de detenciOn 

objetivo para un nivel de agua respectivo. El paso 404 permite accionar una o mÆs 

vÆlvulas de agua para Ilegar el nivel de agua siguiente. Como se muestra en el 

môdulo de selección 400, el nivel de agua de (a tina de lavado puede aumentarse 
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desde un nivel minima hasta un nivel mªximo con base en diversas caracteristicas 

de la carga, par ejemplo, tipo de tela, tamaæo de carga, etc. El paso 406 permite 

establecer los valores respectivos de las variables Tapagado y Tencendido. Se apreciarÆ 

que en la modalidad de la Figura 13, Tapagado representa un tiempo de detención 

objetivo seleccionado como una función del tipo de ropa o el nivel de agua 

presente, y Tencondido representa un tiempo de energización objetivo para el motor 

que tambiØn se selecciona como una función del tipo de tela o nivel de agua 

presente. 

10 El paso 408 permite ejecutar un nümero predeterminado de movimientos (par 

ejemplo, N movimientos) con un valor fijo de Tencendido, mientras que compara los 

valores respectivos de Tapagado objetivo, y de Tapagado real. Como ejemplo, si el valor 

actual de Tapagado es menor at valor objetivo de Tapagado, la variable contable T 

puede incrementarse en uno. Inversamente, si el valor actual de Tapagado es mayor 

is at valor objetivo de Tapagado, la variable contable L puede incrementarse en uno. 

Coma to apreciarÆn los expertos en este campo, la tØcnica anterior permite 

promediar los N movimientos a fin de determinar si la carga es relativamente 

apretada u holgada para un nivel de agua respectivo. Por ejemplo, si la variable 

contable T es mayor a N12 esto indicarla que la densidad de carga (kilogramo por 

20 centimetro cCibico) es relativamente menor y probablemente se requiera mÆs 

agua. El paso 410 permite comparar los valores de las variables contables I y L. 

Si la variable contable I tiene un valor menor al valor de la variable contable L, 

entonces el paso 412 permite iniciar un ciclo de enjuagado o de lavado en donde 

el patron de movimiento del agitador puede ajustarse para proporcionar un 

25 desplazamiento angular deseado 0 tin nümero de movimientos por minuto 

deseado. El paso 414 permite supervisar si se necesitarân mÆs ajustes al nivel de 

agua a medida que el ciclo de lavado se estÆ ejecutando. MÆs especificamente, el 

paso 414 permite ejecutar N movimientos del agitador mientras que compara los 

valores respectivos de TencOndjdo objetivo y Tencendido real. Coma ejemplo, si el valor 

o actual de TeflndIdo es menor al valor objetivo de Teflfldido, la variable contable L se 

incrementa. Inversamente, si et valor actual de Teflndjdo es mayor que el valor 

objetivo de Tencendido la variable contable T se incrementa. El paso 416 una vez 

mÆs permite comparar los valores respectivos de las variables contables T y L. Si 
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el resutado de los pasos de comparación respectivos 410 y 416 es que el valor de 

la variable contable T sea mayor a la variable contable L, entonces el paso 418 

permite determinar si el nivel de agua actual estÆ a un nivel de agua maxima 

posible en la mÆquina lavadora. Si la respuesta es no, entonces el proceso 

continuarÆ al paso 404 para pasar al siguiente nivel de agua disponible. Si la 

respuesta es si, es decir, el nivel de agua actual estâ en el nivel de agua mâximo, 

entonces el paso 420 perrnite aumentar un valor de retardo despuØs de la 

desenergización del motor durante la ejecución de cada movimiento. Si en el paso 

de comparaciOn 416, el resultado es que la variable contable T no es mayor a la 

io 

variable contable L, entonces el proceso continua de manera iterativa en el paso 

� 414 hasta que el ciclo de lavado se haya terminado o bien hasta que se requieran 

mÆs ajustes en el nivel de agua con base en el paso de comparación 416. 

La Figura 14 muestra una familia o conjunto de graficas expenmentales o 

15 analIticas que muestran una relaciOn respectiva del tiempo de detenciOn del 

agitador, como función del tamaæo de carga y del nivel de agua. Se apreciarÆ que 

pueden obtenerse grficas adicionales, similares a las mostradas en la Figura 14 

para diversos tipos de ropa y, por lo tanto, se puede construir un cuadro de 

consulta multi-dimensional que almacene Tapagado como una función del tamaæo de 

20 carga, tipo de tela y nivel de agua. 

. La Figura 15 muestra una familia o conjunto de grÆficas demostrativas derivadas 

de experimentos y anÆlisis, donde cada una muestra una relaciôn respectiva del 

tiempo de energizaciOn del motor como función del tamaæo de carga y el nivel de 

25 agua. Coma ya se sugirió antes, pueden obtenerse otras grÆficas similares a las 

de la Figura 15 para diversos tipos de ropa y, por to tanto, puede construirse un 

cuadro de consulta multi-dimensional que almacene la Teflfldjdo, como función del 

tamaæo de carga, tipo de tela y nivel de agua. Se considera que la modalidad de la 

Figura 13 puede proporcionar un control mÆs preciso del nivel de agua con base 

30 en que es menos susceptible a imprecisiones potenciales en el tiempo de 

detención del agitador. 
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Mientras que se han mostrado y descrito en la presente las modalidades 

preferidas de la invención, serÆ obvio que estas modalidades se proporcionan 

ünicamente como ejemplos. A los expertos en la tØcnica se les ocumrân varios 

cambios, substituciones y modificaciones sin apartarse de la presente invención. 

En consecuencia, se pretende que la invenciOn estØ limitada Cinicamente por el 

espiritu y alcance de las reivindicaciones anexas. 
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REIVINDICACIONES 

1. Una mÆquina lavadora (10) que comprende una tina (28) dentro de la cual 

se encuentra una canastilla (30) que gira airededor de un eje vertical, un agitador 

(32), un impulsor de motor (54) acoplado para energizar al motor, un motor 

elØctnco (34) a travØs de un ensamble de transmisión (36) constituido por una 

polea de arrastre (42) conectada al motor mediante un eje de motor (47) y una 

polea conductora (44) conectadas por una banda (46) y un controlador 70, 

caracterizada porque la polea de arrastre (42) incluye una tira magnØtica bipolar 

o 

(48) y un sensor de efecto Hall (50) en la base del motor 34 montado sobre un 

tablero de circuito impreso (52), de tal manera que cuando la polea de arrastre 42 

gira y el sensor y la bra pasan en forma próxima entre SI, el campo magnetico 

creado por la tira magnØtica (48) origina que el sensor de efecto hall (50) genera 

una comente de pulsos que indican los radianes por segundo a desplazamiento 

15 angular de la polea de arrastre 42. 

2. La mØquina lavadora de la reivindicaciOn 1, caracterizada ademÆs porque el 

motor (34) incluye un par de bobinados (58) y (60) conectados selectivamente de 

manera que pueda operarse un bobinado como principal y el otro como auxiliar, de 

20 tal manera que se establezca la rotaciôn bi-direccional o unidireccional del motor 

(34). 



5 

3. La maquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 

anteriores caracterizada porque ademÆs el motor (34) puede contener un 

condensador (62). 

4. La mâquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 

anteriores caracterizada porque ademÆs el motor (34) puede contener un protector 

tØrmico (64). 

io 5. La mØquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 

anteriores caracterizada porque el impulsor de motor (54) contiene dos 

interruptores (66) y (68) que permiten el control de manera selectiva la 

energización o desenergización de los embobinados (58) y (60). 

is 6. La mÆquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 

anteriores caracterizada porque ademÆs el controlador 70 icluye un módulo (72) 

de control de patron de movimiento del agitador y un módulo 74 de control del 

nivel de agua que permite controlar el nivel de agua de la mªquina lavadora. 
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RESUMEN DE LA INVENCION 

Se proporciona un proceso y un sistema para controlar los patrones respectivos 

del movimiento del agitador en una mâquina lavadora que tiene un impulsor de 

s motor acoplado para energizar un motor que impulsa al agitador. El proceso 

permite seleccionar un patrOn deseado del movimiento del agitador con base en 

una o mâs seæales de selecciôri de patrOn. El procesO permite ademÆs medir uno 

o mÆs parÆmetros indicativos del patrOn actual del movimiento del agitador. Un 

paso de comparaciOn permite comparar el patrOn actual del movimiento del 

10 agitador contra el patrOn deseado del movimiento del agitador, y un paso de ajuste 

� permite ajustar una o mÆs seæales de control suministradas al impulsor del motor 

para corregir las desviaciones entre el patrOn actual del movimiento del agitador y 

el patrOn del movimiento deseado. 
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tntIk,inaI Propert% 

SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO 
DIVISION DE NUEVAS CREACIONES 
E. S. D. 

� Re: Expediente No. 00-098.469 
Solicitud de patente a nombre de MABE, Mexico, S. de IL L de C.V. 

Yo, JIMENA ESCOBAR URIBE, identificada como aparece al pie de mi firma, 
domiciliada en la Carrera 11 No. 86-53 Piso 6, obrando como apoderada de la 
sociedad MME, Mexico, S. de R. L de C.V., domiciliada en Queretaro, 
Mexico, solicitante de la patente de la referencia, en respuesta a! oficio No. 10290 
notificado por fijación en lista ci 14 de agosto de 2008, relacionado con el 
concepto tØcnico de fondo No. 2234, me permito manifestar lo siguiente: 

1. Con fundamento en la facultad que confiere ci artIculo 34 de la Decision 
486 at solicitante para modificar la solicitud de patente en cuaiquier momento del 
trmite, presento junto con este memorial nueva descripción, nuevo capItulo 

S 
reivrndicatorio y nuevos dibujos en’ los cuales se realizaron las siguientes 
modificaciones: 

1.1 Se modificaron las figuras 6 y 7D con elfin de incluir el texto "Retorno" 
completamente dcntro del bloque del cliagrama de flujo y asI evitar que 
aparezca como un texto tachado. 

1.2 Se modificaron todas las figuras de la solicitud que presentaban textos 
truncados, con ci objetivo de mostrar completamente de manera 
coherente los textos de acuerdo con lo manifestado en la desctipción de la 
solicitud. 

1.3 Se cambiaron los tØrminos objetados tales como "RPM", "carrcra" y 
"blanco" y se reemplazaron por "radlianes por segundo", "moviniiento" y 
"objetivo", respectivamente dentro de los dibujos. 
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IN 
1.4 Se modiflcó ci tØrmino "contravariable" y se rcemplazó por "variable" o 

"variable contable", segCin fuese el caso en ci que se utilice dicbo tØrmino y 
de acuerdo con la respuesta presentada ci 22 de enero de 2008. 

13 Se modificaron todas las figuras con ci fin de reemplazar el tØrmino "y/o" 
por la conjunción "0". 

1.6 Se replantearon las figuras 12A, 12B y 12C, las cuales, pot un error 
invoiuntario, hablan sido indicadas como figuras 11A, 11B y 11C, 
respectivamente. 

1.7 Dentro de la memoria descriptiva, se cambiaron algunos tØrminos segün lo 
seæaiado en mi memorial del 22 de enero de 2008. Adicionalniente, se 
cancelaron muchos de los tØrminos "respeclivo " y "npei’os" que le restaban 
claridad a la descripción y se aciararon otros tØrminos que se encuentran 
resaltados en la nueva descripción y que serÆn evidentes para ci seæor 
examinador. 

1.8 Se presenta un nuevo juego de reivindicaciones que consta de seis 
clÆusulas orientadas a la mÆquina iavadora que comprende una disposición 
de elementos fIsicos, de acuerdo con lo manifestado en la descripción, 
principalmente en las antiguas pÆginasó a 10. 

En cuanto a estas modificaciones me permito decir que las mismas no amplian de 
ninguna manera la materia objeto de la presente solicitud y se realizaron con ci 
Ænimo de superar las objeciones dc claridad planteadas por ci examinador en su 
concepto tØcnico No. 2234. 

Para este efecto, me permito acompaæar ci recibo de pago No. 08� 83,344 del 22 
de octubre de 2008, con el cual queda cubierta la tasa correspondiente a la 
modificación de una solicitud de patente en cuanto a su descripción, su capItulo 
reivindicatorio y sus figuras. 

2. Claridad de la solicitud 

Respecto a este punto me permito decir que mediante las modificaciones 
realizadas en ci capItulo reivindicatorio, las figuras y en la descripción queda 
subsanada la mayorIa de las objeciones planteadas pot ci seæor examinador. 

Dc otra parte, en cuanto a que una "buena porcidn del lexto de hi descripción, esto es, 
desde elfolie 372 al 384j de lasfiguras (ie hi 6 a la10(2, 13) se dedican a ladivulgacidn de 
un procedimiento que no se reclama en las reiz,indicaciones, par /0 que esa descción es 
sifpe!fblay deberla suprimirse." Respetuosamente, me perrnito decir que, contrario a 
lo manifestado pot el seæor examinador, esa información es necesaria para que 

2413/P 



una persona medianaznente versada en la tØcnica puede comprender la manera en 

la cual estÆn dispuestos los elementos fi’sicos, ahora reivindicados en la solicitud, 
para hacer posible que la mÆquina lavadora pueda ilevar a cabo un control 

selectivo de los patrones de movtmiento del agitador y del nivel de agua en la 

canastifla contenida en la. lavadora. 

3. Determinación del estado de la ti-mica 

El seæor examinador bajo este acÆpitc senala que aunque no se realizaron las 
evaluaciones de los requisitos de novedad, nivel mventivo y aplicación industrial, 
se puede ver que los documentos DI a D5 podrIan afectax ci nivel inventivo de la 
presente invención. 

Sobre esta particular, atentamente me permito senalar que la disposición de 

elementos fisicos reivindicada ahora en las nuevas clÆusulas I a 6, no se encuentra 
revelada ni sugerida por los documentos Dl a D5. Es ma’s, la disposición de los 
elementos de la lavadora de la solicitud en estudio, no habrIa podido set evidente 
a partir de lo mencionado en las anterioridades Dl a D5, pues los mismos no 
enseæan que una mÆquina lavadora (10) se encuentre caracterizada porque la 
polea de arrastre (42) incluye una lira magnØtica bipolar (48) .y un sensor de 
efecto Hall (50) en la base del motor (34), ci cual estÆ montado sobre un tablero 
de circuito irnpreso (52), de tat manera que cuando hi polea de arrastre (42) gira y 
el sensor (50) y hi tira (48) pasan en forma próxima entre sI, el campo magnØtico 
creado por dicha tira magnØtica (48) induce que el sensopr de efecto Hall (50) 
genere una corriente de pulsos, que indican los raclianes pot segundo o 
desplazamiento angular de la polea de arrastre (42). 

AsI las cosas, solicito de manera atenta se acepten las modiflcaciones realizadas 
en toda la solicitud y se otorgue ci privilegio de patente de invención a hi solicitud 
en estudio. 

Seæor Superintendente, 

JIMENA ESCOBAR URIBE 
CC39.779.452 de UsaquØn 
T.P. 68228 
Cod. 5376 

2413/P 

3a 



1/19 

10 

32 

12 

30 

FIG. I 

33 



k c 

LI 

Z Did 

Ot’ 417 "4.

61/3 



3/19 

I 
a is 



M6dulo MOdu)o 
del control do control 
do patron do del nivel 
movimlento do agua 
del agitador 

72" 
74/1’
 1 26 

Pantallas 

64 

so 

34 

so 

Sensor do 
etecto Hall 

30 

32 

36 

FIG. 5 

Canastilla 

Agitador 

- - 1 
Erigranae do 
reducción 

LAcoplador : 

Ii 11 
Arreglo 
depoleas 

j t 



5/19 

102 

100 

Seleccionar un patron deseado del movimiento de agitaci6n104 
con base en una o mÆs seæales de selección de patron r�

Medir uno o mÆs parÆmetros indicativos del106 
patron real del movimiento de agitaciOn r�

I 
T�Comparar el patrOn real del movimiento del agitador contra e108 

patrOn deseado del movimiento del agitador 

Ajustar uria o mÆs senales de control suministradas al  
excitador de motor para corregir la desviaciOn entre el patron 110 
real del movimiento de agitaciOn y el patrOn del movimiento 

deseado 

FIG. 6 



6/19 

118 

lnicio 

Establecer los valores iniciales de las variables respectivas  
que determinan un patron respectivo del movimiento de 120 

agitación 

Acumular pulsos indicativos de los radianes por segundo del 
agitador al inicio de cada movim 

____ 
iento de agitaciôn respectivo 122 

Las variables respectivas comprenden una variable (X) que 
tiene un valor indicativo de pulsos objetivo durante un estado 

de motor encendido, una variable (Y) que tiene un valor  
indicativo de pulsos objetivo durante un movimiento 124 

completo, una variable (Vt) que tiene un valor respectivo 
indicativo de una velocidad final objetivo del agitador y una 

variable (D) indicativa de un valor de retraso 

A 

FIG. 7A 

r3’ 



7/19 

A 

Mantener el estado de encendido del motor hasta que los126 
pulsos acumulados Heguen at valor de la variable X I-

0 
Mantener un estado respectivo de motor apagado hasta que 128 

el agitador Ilegue la velocidad final objetivo Vf 

Esperar en un estado de letargo por un periodo de tiempo 130 
igual at valor del retardo D 

32 

FIG. 7B 



I 

FIG. 7C 

8/19 134 

[ Incrementar el valor de la variable X 

Disminuir el valor de la variable de 
E retardo D, por ejemplo, hasta un 

valor no menor a cero 

146 

EDisminuir el valor de la variable X ] 

S 
ICalcular el ncimero de
 porminuto 

150 

LEI valor calculado 
de 

movimientos/min 
es el valor 
objetivo de 

movimientos/min? 

E 

148 

140 

tSe 
completo el 
tiempo de 
agitacion? 

142 

Retorno 

152 

I Aumentar el valor de retardo D I 

,Se 
completô el 
tiempo de 
agitación? 

Retorno 

136 

138 

FIG. 7D ’1° 



9/19 

200 

lnicio 

202 

Establecer los valores iniciales de las variables respectivas 
que determinan un patron respectivo del movimiento de 

agitaciOn 

204 

Acumular pulsos indicativos de los radianes por segundo del 
agitador al inicio de cada movimiento de agitaciôn respectivo 

Las respectivas variables comprenden una variable (X) que 
tiene un valor respectivo indicativo de pulsos objetivo 

durante un estado de motor encendido, una variable (Y) que 
tiene un valor respectivo indicativo de pulsos objetivo 

durante un movimiento completo, una variable (Vf) que tiene 
� un valor respectivo indicativo de una velocidad final objetivo 

del agitador y una variable (0) indicativa de un valor de 
retraso 

206 

((I 



10/19 

M 

208 

Mantener el estado de encendido del motor hasta que los 
pulsos acumulados Ileguen al valor de la variable X 

� I 210 

Manterier un estado respectivo do motor apagado hasta que 
el agitador Ilegue la velocidad final objetivo V1 

212 

Esperar en un estado do letargo por un periodo de tiempo 
igual al valor del retardo D 

214 

� 
Calcular el nUmero de movimientos/min 

216 

LEI valor calculado 
de 

movimientos/min \ N 
es :5 el valor 
objetivo de 

movimientos/min? 

S 

FIG. 8B y ?, 



ISb 

. 

226 

[i 

/ \ 224 

/ 

LEI valor de’\ 
los pulsos N 

acumulados 
es Y? 

s. 
I Aumentar el valor del retardo 0 1 

[_Aumentar el valor de la variable X 

Disminuir el valor del retardo D, por 
ejemplo, hasta un valor no menos de 

cero 

228 

LSe 
completOel N A tiempode FIG. 8C agitación? 

230 

Retomo 

Disminuir el valor de la variable X 

I 

FIG. 80 

Se 
completô el 
tiempo de 
agitaciôn? 

Retorno 

222 

218 

234 



fl 

12/19 

/ 304 

Seleccionar una respuesta inercial objetivo del agitador 

KIM 

Medir un parÆmetro indicativo del nivel de agua actual 
basado en una respuesta inercial actual del agitador 

308 

Comparar (a respuesta inercial actual del agitador contra la 
respuesta inercial objetivo 

310 
Accionar selectivamente uno o mÆs vÆlvulas de agua para 

permitir el paso de agua para ajustar el nivel de agua basado 
en las desviaciones entre la respuesta inercial actual del 

agitador y la respuesta inercial objetivo del agitador 

G???? 

312 

FIG. 9 

VY 



13/19 

318 

320 

Establecer los valores iniciales de las variables respectivas 
para controlar el nivel de agua 

322 

Las respectivas variables comprenden una variable (T) 
indicativa de quØ tan apretada estÆ la carga, una variable 

contable (T) indicativa de quØ tan holgada estÆ la carga, una 
variable (Vf) que tiene un valor respectivo indicativo de una 
velocidad final objetivo del agitador, un tiempo de detenciôn 

objetivo del agitador, y una variable (D) indicativa de un valor 
de retardo 

324 

Seleccionar el tiempo de detención objetivo del agitador 
basado en el tipo de tela que se va a lavar o el nivel de agua 

presente 

326 

Generar una senal de temporizador indicativa de Ia 
respuesta inercial del agitador 
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I 
Accionar una o mâs vÆlvulas de agua para ajustar 

incrementalmente el nivel actual do agua haca el siguiente 
nivel do agua 

Ejecutar un niimero predeterminado de movimientos del 
agitador 

328 

330 

I 332 

Medir el tiempo de detención de cada movimiento de 
agitador ejecutado 

334 
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Comparar el tiempo de detenciOn actual de cada movimiento 
de agitador ejecutado contra el tiempo de detención objetivo 

336 

Aumentar la variable T para cada tiempo de detenciôn quo 
es mayor que el tiempo de detenciôn objetivo 

338 

Aumentar la variable L para cada tiempo de detenciOn que 
es menor que el tiempo do detención objetivo 
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Nivel = Nivel de agua 
Tapago = Tiempo de detención objetivo 400 40 
con base en las caracteristicas de la El usuarlo selecciona el tipo de ropa quo so va a lavar 
ropa, por ejemplo, tamaflo de la cargo, -Nivel maxima Fijar nivel = 0, T = 0 L a 0 
tipo de tela y nivel actual de agua 

404\ 
Te,dIdO = Tiempo de energizacion I ___________________________________________ 
objetivo basado en las caracteristicas de -Nivel 1 4 Ia ropa, par ejemplo, tamaæo de la carga, Abrlr vÆlvulas de agua hasta quo Nivel = nivel + I 

I tioo de tela v nivel actual de aaua 

Actuallzar los valores de Tapagado Y 
1encendldo con base an el nivel do agua presents 

No 418 
408 1 

81 Ejecutar N movimientos del agitador con un valor 
fijo de Tefljdo, mientras que se comparan los OD 

420 valores respectivos de Tgado objetivo y actual: si 

81 416 Tapagado actual <Tapagado objetivo entonces 
______ ______  increments T; y si Tado actual > Taado objetivo 

Incremen] L T> L? f entonces 
retardo 

No 414 

 increments L 

410 
Ejecutar N movimientos del agitador, mientras que se 

4 
 

I comparan los valores respectivos de TendIdo objetivo LT),, L? _____________ 
L y actual: Si TOflfld1d0 actual <Ta dido objetivo entonces 412 

J, No increments L; y si Te,,fldJdo actual > Tefldjdo objetivo 
entonces increments I _.. Iniciar un ciclo de lavado con base on la 

selección de ropa, por ejemplo, ajustar el viaje 
angular de agitador o movimientos par minuto 
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