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Re:  Expediente No. 00-098.469
Solicitud de patente a nombre de MABE, México, S. de R. L de C.V.

Yo, JIMENA ESCOBAR URIBE, identificada como aparece al pie de mi firma,
domiciliada en la Catrera 11 No. 86-53 Piso 6, obrando como apoderada de Ia
sociedad MABE, Meéxico, S. de R. L de C.V., domiciliada en Quetétaro,
México, solicitante de la patente de la referencia, en respuesta al oficio No. 10290
notificado por fijacién en lista el 14 de agosto de 2008, relacionado con el
concepto técnico de fondo No. 2234, me permito manifestar lo siguiente:

1 Con fundamento en la facultad que confiere el articulo 34 de la Decisién
486 al solicitante para modificar la solicitud de patente en cualquier momento del
trimite, presento junto con este memorial nueva desctipcién, nuevo capitulo
reivindicatorio y nuevos dibujos en los cuales se tealizaron las siguientes
modificaciones:

11  Se modificaron las figuras 6 y 7D con el 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 el objetivo de mostrar completamente de manera
coherente los textos de acuerdo con lo manifestado en la descripcién de la
solicitud.

1.3 Se cambiaron los términos objetados tales como “RPM”, “carrera” y
b2 11

“blanco” y se reemplazaron por “radianes por segundo”, “movimiento” y
“objetivo”, respectivamente dentro de los dibujos.
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1.4  Se modificé el término “contravariable” y se reemplazé por “variable” o
“variable contable”, segn fuese el caso en el que se utilice dicho término y
de acuerdo con la respuesta presentada el 22 de enero de 2008.

1.5  Se modificaron todas las figuras con el fin de reemplazar el término “y/0”
por la conjuncién “o”.

1.6  Se replantearon las figuras 12A, 12B y 12C, las cuales, por un error
involuntario, habian sido indicadas como figuras 11A, 11B y 11C,
respectivamente.

1.7 Dentro de la memoria descriptiva, se cambiaron algunos términos segin lo
sefialado en mi memorial del 22 de enero de 2008. Adicionalmente, se
cancelaron muchos de los términos ‘“respectivo”y “respectivos” que le restaban
claridad a la descripcién y se aclararon otros términos que se encuentran
resaltados en la nueva descripcién y que serin evidentes para el sefior
examinadot.

1.8 Se presenta un nuevo juego de reivindicaciones que consta de seis
cldusulas ofientadas a la maquina lavadora que comprende una disposicion
de elementos fisicos, de acuerdo con lo manifestado en la descripcion,
ptincipalmente en las antiguas paginas 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 el
animo de superar las objeciones de claridad planteadas por el examinador en su
concepto técnico No. 2234,

Para este efecto, me permito acompaiar el recibo de pago No. 08 — 83,344 del 22
de octubre de 2008, con el cual queda cubierta la tasa correspondiente a la
modificacién de una solicitud de patente en cuanto a su desctipcion, su capitulo
reivindicatorio y sus figuras.

2. Claridad de 1a solicitud

Respecto a este punto me permito decir que mediante las modificaciones
realizadas en el capitulo reivindicatorio, las figuras y en la descripcién queda
subsanada la mayoria de las objeciones planteadas por el sefior examinador.

De otra parte, en cuanto a que una “buena porcion del texto de la descripcion, esto es,
desde el folio 372 al 384 y de las figuras (de la 6 a la 10C y 13) se dedican a la divnigaciin de
un procedimiento que no se reclama en las reivindicaciones, por lo que esa descripcion es
superflua y deberia suprimirse.” Respetuosamente, me permito decir que, contratio a
lo manifestado por el sefior examinador, esa informacién es necesatia para que
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‘una persona medianamente versada en la técnica puede comprender la manera en
la cual estin dispuestos los elementos fisicos, ahora reivindicados en la solicitud,
para hacer posible que la miquina lavadora pueda llevar 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. Determinacion del estado de la técnica

El sefior examinador bajo este acipite sefiala que aunque no se realizaron las
evaluaciones de los requisitos de novedad, nivel inventivo y aplicacién industrial,

se puede ver que los documentos D1 a D5 podtian afectar el nivel inventivo de la

presente invencion.

Sobre esta particular, atentamente me permito sefialar que la disposicién de
elementos fisicos reivindicada ahora en las nuevas cliusulas 1 a 6, no se encuentra
revelada ni sugerida por los documentos D1 a D5. Es mis, la disposicién de los
elementos de la lavadora de la solicitud en estudio, no habria podido ser evidente
a partir de lo mencionado en las antetioridades D1 a D5, pues los mismos no
ensefian que una miquina lavadora (10) se encuentre caracterizada porque la
polea de atrastre (42) incluye una tira magnética bipolar (48) y un sensor de
efecto Hall (50) en la base del motor (34), el cual esti montado sobre un tablero
de circuito impreso (52), de tal manera que cuando la polea de arrastre (42) gita y
el sensor (50) y la tira (48) pasan en forma proxima entre si, el campo magnético
creado por dicha tira magnética (48) induce que el 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 modificaciones realizadas
en toda la solicitud y se otorgue el privilegio de patente de invencién a la solicitud
en estudio. '

A ESCOBAR URIBE
LxL8ShirdidEhdeitisaquén
T.P.No. 68228
C6d.5376

2413/P



Auto No. ) 59324

|l
- GUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCID '
NIT @ B00176089-2 | B
. - : INDUSTRIAY 30&5‘*‘55‘0 ‘L
RECIBN OFICIAL DE CAJA : 08 - 83,384 SUPERINTENDENCIA DE i
FECHA : OCTUBRE 22 DE 2008 ‘I“l“l"““‘““ ‘
m“‘ No. 00-008469- -00015-03,
* | Fechi: 2008-‘\1-_?;315127:12 Dep. 2?{ 3[?‘E-P- ;
_ *“PATEN " roliosf51 ) !
A @PSESPUESTAREQIUE : F_D“_"i‘_ ) i
Bt CONSIGNACTION ¥ress -
DEPOSITANTE TIPD PAGO BANCD CUENTA ga.' PAGD  FECHA PED r. paeg
Ll
CLARKE HODET Y CO. COLONBCONSIGNACION  BANCD DE BOGOTA 062754387 94343303 21/10/2008 419,1&9,00(».00
B335 C O N C E P T O $44s
CANT., RENTISTICD CONCEFTO Tatal| CONCEPT:
e" 1 50005-01-03 CAMBIO DE MODALIDAD Y MGDIFICA 12 MARCAS Y LEMAS CONERCIALES 103, 000,00
TOTAL s 103,000.00
SON:  CIENTO TRES MIL PESOS :
RESPONSABLE : |
a i
‘ |
RECIBD DE CAJA APLICADD AL EXPEDIENTE Mo. O;w
rw 1Z

T

N2

DESGLOSADO
D M A

dol Expodionte No. O = 934 € Y

Forha__ )|~ 03 ¢ 4

R
1t
i
o ..;_i,{;____._;




10

15

20

25

30

MAQUINA DE LAVADO PROGRAMADA PARA CONTROLAR
SELECTIVAMENTE PATRONES DE MOVIMIENTO DEL. AGITADOR

La solicitud reclama los beneficios de la Solicitud Provisional de los Estados
Unidos No. 60/173,774, presentada el 30 de diciembre de 1999.

SOLICITUDES RELACIONADAS

Esta solicitud esta relacionada con la solicitud de patente de los Estados unidos
con Numero de serie 09/583466, titulada "Sistema de control y proceso para
controlar automaticamente el nivel de agua en una maquina lavadora”, por Alfredo
Diaz Fernandez y colaboradores, presentada simuitaneamente con la presente
solicitud y asignada al mismo cesionario de la presente invencién y la cual se

incorpora aqui como referencia.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION
La presente invencién se relaciona en general con maquinas lavadoras y, en
particular, con un proceso y sistema para controlar selectivamente los patrones de

movimiento del agitador y el nivel de agua de la maquina lavadora.

El uso de controladores electronicos en maquinas lavadoras ha permitido

‘proporcionar técnicas de control del agitador que en diversos grados han llevado

parciaimente a algunas necesidades relativamente reducidas. Por ejemplo, la
Patente de los Estados Unidos No. 4,779,431 indica que un impulsor del agitador
que produce movimiento sinusoidal del agitador en una maquina lavadora,
opuesto al movimiento de onda cuadrada, resulta en una accion de lavado

mejorada.

Las Patentes de los Estados Unidos con nimeros 4,542,633 y 4,554,805 exponen
un sistema impulsor del agitador que utiliza un detector de angulo rotacional. Estas
dos patentes estan limitadas a proporcionar un angulo fijo de movimiento del
agitador a una velocidad fija de movimientos por minuto independientemente del
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tipo de carga o articulos a limpiar.

Ninguno de los controladores anteriores permite que la maquina lavadora controle
de manera selectiva el patrén de movimiento del agitador, de manera que este
patrén, por ejemplo el angulo de desplazamiento del agitador o movimientos por
minuto del agitador, puedan ajustarse selectivamente para reflejar un patrén
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. Ademas, ninguno de los controladores anteriores
permite implementar técnicas de control del agitador que midan las caracteristicas
inerciales predeterminadas del agitador, que permitan el ajuste selectivo del nivel
de agua de la maquina lavadora con base en las verdaderas necesidades de un
ciclo de lavado o de enjuagado especifico. En vista de lo anterior, se desea
proporcionar un sistema de control y técnicas para controlar selectivamente el
patrén de movimiento del agitador con base en las caracteristicas de los articulos
o la carga que se va a limpiar, segin lo indique el usuario. También se desea
adaptar las mismas técnicas para ajustar el nivel de agua de la maquina de lavado
de manera que, en forma econémica y confiable, el usuario de la maquina de
lavado pueda conservar un recurso natural valioso, es decir, el agua, y al mismo
tiempo asegurar que no se presente ningun dafo en las telas debido a una
densidad de carga inadecuada en un ciclo de lavado especifico.

BREVE RESUMEN DE LA INVENCION

En general, la presente invencion, en una de sus modalidades, cumple con las
necesidades anteriores al proporcionar un proceso para controlar los patrones
respectivos del movimiento del agitador en una maquina 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
base en una o mas sefiales de seleccién del patron. El proceso ademas permite
medir uno 0 mas parametros indicativos del patron actual del movimiento del
agitador. Un paso de comparacion 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 mas sefales de control suministradas al
impulsor de motor para corregir las desviaciones entre el patron actual del
movimiento del agitador y el patron de movimiento deseado.

La presente invencion, en otra modalidad, cumple ademas con las necesidades
anteriores al proporcionar un sistema de control para controlar los respectivos
patrones de movimiento del agitador en una maquina lavadora que tiene un
impulsor de motor acoplado, para energizar un motor que impulsa al agitador. El
sistema comprende un mddulo de selecciéon configurado para seleccionar un
patron deseado de movimiento del agitador con base en una o mas senales de
seleccion del patron. El sistema ademas comprende un mdédulo de medicion
configurado para medir uno 0 mas parametros indicativos del patron actual de
movimiento del agitador y un médulo de comparacion configurado para comparar
el patron actual de movimiento del agitador contra el patron deseado de
movimiento del agitador. Un médulo de ajuste esta configurado para ajustar una o
mas sefales de control suministradas al impulsor del motor para corregir las
desviaciones entre el patron actual de movimiento del agitador y el patréon de
movimiento deseado.

En otra modalidad, la presente invencion cumple con las necesidades anteriores al
proporcionar una maquina lavadora programada para controlar selectivamente los
patrones del movimiento del agitador. La maquina de lavado incluye un motor que
impulsa al agitador. La maquina de lavado ademas incluye un impulsor de mofor
acoplado para energizar al motor, y un controlador acoplado para suministrar una
0 mas sefales de control al impulsor de motor. E! controlador, a su vez,
comprende un moédulo de seleccion configurado para seleccionar un patrén
deseado del movimiento del agitador con base en una 0 mas senales de seleccion
del patron. El controlador comprende ademas un mddulo de medicion configurado
para medir uno 0 mas parametros indicativos del patréon actual del movimiento del
agitador, y un médulo de comparacion configurado para comparar el patrén actual
del movimiento del agitador con el patron deseado del movimiento del agitador.
Un modulo de ajuste esta configurado para ajustar una o mas sefales de control
suministradas al impulsor del motor para corregir las desviaciones entre el patron
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actual del movimiento del agitador y el patrén del movimiento deseado.

BREVE DESCRIPCION DE L0S DIBUJOS

Las caracteristicas y ventajas de la presente invencion se haran evidentes a partir
de la siguiente descripcion detallada de la invencion cuando se lea junto con los
dibujos que la acompaiian, en donde:

La Figura 1 es una vista en perspectiva parcialmente cortada que muestra una
maquina d,e' lavado que utiliza la presente invencion.

La Figura 2 es una vista frontal parcialmente cortada de la maquina de lavado de
la Figura 1.

La Figura 3 es una vista fragmentada y seccionada transversalmente qué ilustra
un sensor de movimiento ejemplificado.

La Figura 4 es una forma de onda ejemplificada que ilustra una sefal de
salida proveniente del sensor de movimiento de la Figura 3.

La Figura 5 es un diagrama de bloque esquematico de un sistema de cbntrol

| ejemplificado de la maquina de lavado, que incorpora la presente invencion.

_L‘a_ Figura 6 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplificado de la presente
‘invencion para controlar los patrones de movimiento del agitador que pueden
~implementarse en el sistema de control de la Figura 5.

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 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplificada para controlar el
nivel de agua, que puede implementarse por el sistema de control de la Figura 5.

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

~de la Figura 9.

La Figura 11 muestra graficas ejemplificadas que ilustran, en la Figura 11A, un
patron de movimiento del agitador que se desea cuando la carga que se va a lavar
comprende telas resistentes que requieren de un niamero relativamente alto de
movimientos por minuto o un desplazamiento angular por movimiento; y en la
Figura 11B se muestra un patron de movimiento del agitador que se desea cuando
la carga que se va a lavar comprende telas delicadas que requieren un nimero
relativamente pequefio de movimientos por minuto o desplazamientos angulares

por movimiento.

La Figura 12 muestra graficas ejemplares que ilustran, en la Figura 12A, una
respuesta inercial del agitador que puede presentarse cuando el nivel de agua
actual es relativamente bajo, en comparacién con un nivel de agua deseado dé
una carga especifica; en la Figura 12B se muestra una respuesta inercial del
agitador que puede presentarse cuando el nivel de agua actual ha sido ajustado
en forma ascendente con relacién al bajo nivel de agua ilustrado en la Figura 12A;
y que ilustra ademas, en la Figura 12C, los tiempos de detencion del agitador
relativamente cortos y relativamente largos, en comparacion con un tiempo de
detencion 6ptimo intermedio para una carga especifica, y en donde cada uno de
estos tiempos de detencion esta asociado con un nivel de agua respectivo.

La Figura 13 es un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplificada del proceso,
para controlar el nivel de agua.

La Figura 14 muestra una familia ejemplificada de graficas que ilustran,
respectivamente, los tiempos de detencion del agitador en funcidén del tamafio de
la carga y del nivel de agua, tal como puede utilizarse en 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 graficas que ilustran,
respectivamente, el tiempo de energizacion del motor en funcion del nivel de agua
y del tamafio de carga, como las que se pueden utilizar en el diagrama de flujo de
la Figura 13 para determinar el nivel de agua.

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION

La Figura 1 ilustra una maquina lavadora 10 ejemplificada, que puede beneficiarse
facilmente de las técnicas de la presente invencion. Se apreciara que la maquina
de lavado ejemplificada de la Figura 1 representa una maquina de lavado que usa

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

automaticamente la maquina mediante una serie programada de ciclos de lavado,
enjuagado y secado.

La maquina 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
esta provista de la manera usual para el acceso al interior de la maquina lavadora
10. La maquina lavadora 10 tiene una consola 16 en donde se encuentra un medio
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 selecior de tipo de tela 24. La consola 16 tambien
puede incluir indicadores adecuados 26, por ejemplo, diodos emisores de luz,
pantallas, etc., que se iluminaran para indicar al usuario la condicion de operacion
actual de la maquina, por ejemplo, el estado del ciclo.

Dentro de la maquina lavadora 10 se encuentra dispuesta una tina 28 que
contiene un fluido, dentro de la cual estd montada de manera giratoria una
canastilla perforada 30 qué gira alrededor del eje vertical. Un agitador 32 colocado
verticalmente esta conectado para que funcione con un motor eléctrico 34 a través
de un ensamble de transmision 36. El motor 34 y el ensamble de transmision
pueden estar montados respectivamente sobre una plataforma 40 conectada al
bastidor de la lavadora 10.

A
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En relacion a la Figura 2, el agitador 32 esta unido por un eje 38 al ensamble de
transmision 36, que a su vez es impulsado a través de una disposicion de poleas
mediante el motor 34, que puede ser un motor de condensador dividido
permanentemente (PSC, por sus siglas en inglés). EI motor 34 esta unido a la
unidad de transmision 36 mediante una disposicion de poleas que puede incluir a
una polea de arrastre 42 y a una polea conductora 44 conectadas por una banda
46. Como es bien sabido en este campo, la transmision 36 puede incluir un
engranaje de reduccibn adecuado para transmitir radianes por segundo
relativamente mas bajos en un ciclo de agitacién en comparacion con un ciclo de
secado, y un acoplador para acoplar en forma mecanica la canastilla y la tina para
que conjuntamente reciban potencia de rotacion unidireccional en el ciclo de
secado, y desacoplar la canastilla 30 de la potencia de rotacion mientras que se
esta en el ciclo de agitacion, al tiempo que el agitador recibe potencia de rotacién
reciproca. Se apreciara que pueden utilizarse una variedad de arreglos de
transmision de reduccion adecuados, conocidos por los expertos en este campo.
También se puede apreciar que puede eliminarse la transmision de reduccion y
conectar el agitador directamente al motor adecuadamente seleccionado. El eje
38 se extiende en forma ascendente desde la unidad de transmision 36 a través
de la tina 28 y la canastilla perforada 30 hasta conectarse con el agitador 32.

A manera de ejemplo y no de limitacion, con objeto de medir los radianes por
segundo del agitador o el desplazamiento angular y como mejor s€ muestra en la
Figura 3, la polea de arrastre 42 se acopla al eje del motor 47 que, de preferencia,
incluye una tira magnética bipolar 48 que puede incluir cuatro o mas cambios de
polaridad magnética con el fin de establecer un campo magnético que se detecta
por un sensor de efecto Hall 50, montado en el tablero de circuito impreso 52, de
manera que cuando la polea de arrastre 42 gira y el sensor y la tira pasan en
forma préxima entre si, el campo magnético creado por la tira magnética 48
origina que el sensor de efecto Hall 50 suministre una sefial de salida de pulso.
Por lo tanto, en funcionamiento y como se muestra en la Figura 4, el sensor de
efecto Hall 50 genera una corriente de pulsos -que indican los radianes por
segundo o el desplazamiento angular de la polea de arrastre 42. En vista de que

Ai8
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puede determinarse facilmente la relaciéon de engranes entre la entrada y salida de
la unidad de transmisién, se puede acumular la corriente de pulsos en un intervalo
de tiempo conocido para determinar los radianes por segundo del agitador
respecto a ese intervalo de tiempo, o de la canastilla cuando ésta se encuentra
acoplada para girar. Ademas, al determinar el tiempo transcurrido de cada
movimiento del agitador, también se puede determinar el desplazamiento angular
del agitador, ya que el desplazamiento angular puede calcularse integrando los
radianes por segundo del agitador con respecto al tiempo transcurrido.

Se apreciara por los expertos que la disposicidn anterior para determinar 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 tacoOmetros, sensores 6pticos, etc., en lugar del sensor de efecto Hall, para
medir los radianes por segundo del agitador o el desplazamiento angular. También
{a ubicacion especifica del sensor de efecto Hall no necesita encontrarse en la
polea de arrastre, ya que también pueden utilizarse otras ubicaciones, como la

polea conductora.

Con referencia ahora a la Figura 5, el motor 34, por ejemplo, el motor de
condensador dividido permanentemente, esta conectado a un impulsor de motor
54 que esta conectado a se vez a una fuente de coiriente alterna que suministra
voltaje y corriente por medio de terminales 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 térmico 64 puede
utilizarse para proteger los bobinados 58 y 60 durante las condiciones de
sobrecarga eléctrica. Los bobinados estan 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

sefales de control respectivas suministradas por un controlador 70 a fin de
determinar cual de los bobinados 56 y 60 va a ser el bobinado en uso y cual vaa
ser el bobinado auxiliar, de tal modo que se establezca la rotacion bi-direccional o
unidireccional del motor, que depende del ciclo de operacion de la maquina
lavadora. Como ejemplo y de manera no limitante, los interruptores 66 y 68
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pueden comprender triacs (tiristores bi-direccionales), sin embargo, se apreciara
que pueden utilizarse ofro tipo de interruptores bi-direccionales en lugar de los
triacs de conmutacibn 66 y 68, por ejemplo, contactores o interruptores
mecanicos. Sin embargo, el uso de triacs permite un control relativamente preciso
del momento en el que los bobinados son energizados o desenergizados de
manera selectiva. Para los lectores que estén interesados en mas informacion
respecto a la operacién y control de motores de condensador permanentemente
dividido, referirse a las paginas 138-159 del libro de texto titulado “Fraccional and
Subfractional Horsepower Electric Motors, 4th. Ed., de Cyril G. Veinott y Joseph E.
Martin, publicaod por la McGrwaw-Hill Book Company. Se apreciara que esta
invencién no esta limitada a las maquinas lavadoras que utilizan un motor de
condensador permanentemente dividido, ya que las maquinas lavadoras qué
utilizan otros tipos de motores de induccién AC (corriente alterna) o motores DC
(corriente directa), por ejemplo, motores electronicamente conmutados sin
escobillas, también pueden obtener los beneficios de las técnicas de la presente

invencion.

Mediante el uso de la disposicion del motor y conmutacion de la Figura 5, se
puede realizar una rapida inversion de la direccion de rotacién del motor 34
mediante el energizado respectivo de los bobinados 58 y 60. Como ya se sugirié
anteriormente, el control del patron de movimiento del agitador puede lograrse a

través de la energizacién selectiva del motor 34 con base en los radianes por

segundo o el desplazamiento angular del agitador, lo que a su vez permite
controlar el nimero de movimientos por unidad de tiempo, por ejemplo,
movimientos por minuto o angulo de desplazamiento del agitador durante cada
movimiento respectivo. Por ejemplo, un médulo 72 de control de patrén de
movimiento del agitador permite energizar el motor para ejecutar un nivel deseado
de movimientos por minuto 0 desplazamiento del agitador al inicio de un
movimiento del agitador, desenergizando el motor hasta que el agitador llegue a
una velocidad final predeterminada y esperando o impartiendo un retardo de un
periodo de tiempo seleccionado, y después, 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
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nivel de agua de la maquina lavadora, con base en la comparacion de las
caracteristicas inerciales actuales del agitador que, en una modalidad ejemplar,
puede medirse con un temporizador, por ejemplo un tiempo de detencion del
agitador, contra un tiempo de detencion predeterminado objetivo, que toma en
cuenta las caracteristicas especificas de la carga que se va a lavar. Como se
describe a continuacién, el médulo 74 de control del nivel de agua permite generar
sefiales de accionamiento suministradas a los contactores 76 para energizar

~ selectivamente una o mas valvulas de agua 78 y permitir el paso de agua hacia la

tina que contiene fluido en la maquina de lavado.

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 maquina 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
maquina 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 6-més sefales 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 mas parametros indicativos
del patrén» de movimiento actual, tal como los radianes por segundo del agitador,
él_ desplazamiento angular, etc. El paso 108 permite comparar el patron actual del

| movirhi'ento del agitador contra el patrén deseado de movimiento del agitador. Por
" ejemplo, un cuadro de consulta (LUT, por sus siglas en Inglés) 80 (Figura 5) o
: memoria en el controlador 70 se puede utilizar parar almacenar un patron deseado

y predefinido del movimiento del agitador para un tipo de tela especifico, de
manera que cuando el usuario ingresa los datos del tipo de tela que desea lavar,
las sefales de seleccidn generadas de esta manera permiten seleccionar
automaticamente a partir del cuadro LUT, el patron deseado respectivo del
movimiento del agitador que corresponde a ese tipo de tela. Antes del paso de
retorno 112, el paso 110 permite ajustar una o mas sefiales de control
suministradas al impulsor de motor para corregir las desviaciones entre el patrén
actual del movimiento del agitador y el patron del movimiento deseado. Se
apreciara que las interrelaciones operativa y funcional, como se describen

10

qe



L4

10

15

20

25

30

L il

anteriormente en el contexto de la Figura 6 y que se describiran para las Figuras 7
y 8, con respecto al control de los patrones del movimiento del agitador, podran
ser programados en moédulos de aplicaciones informaticas (software) que se
almacenan para ser ejecutados por cualquier microprocesador adecuado en el
controlador 70 (Figura 5). También se apreciara que la ejecucion de estas
interrelaciones para controlar los patrones del movimiento del agitador no
necesitan Iirhitarse a los médulos de aplicaciones informaticas, ya que, si se desea
opcionalmente, se podrian utilizar médulos periféricos informaticos (hardware) que

instrumenten las mismas funciones.

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 patrén
respectivo del movimiento del agitador. El paso 122 permite acumular pulsos
indicativos de los radianes por segundo del agitador al inicio de cada movimientd
del agitador, por ejemplo, un movimiento en direccion en_el sentido de las
manecillas del reloj (CW, por sus siglas en inglés). Como se 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
integrarse matematicamente para indicar el 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

‘durante un movimiento completo, una variable (Vs) que tiene un valor indicativo de

una velocidad objetivo final del agitador y una variable (D) indicativa del valor de
retardo. El paso 126 al que se llega a través del nodo conector A, permite
mantener el estado encendido del motor hasta que los pulsos acumulados Ilegueh
al valor de la variable X. El paso 128 permite mantener un estado de motor
apagado hasta que el agitador llegue a la 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 Y.

Se apreciara que el paso anterior y los pasos subsiguientes de ajuste de retardo,
que se describen respectivamente, permiten controlar primero el desplazamiento
angular por movimiento del agitador y, después, controlar el nimero de
movimientos por minuto. En particular, el paso 136, al que se llega a traves del
nodo conector B, permite incrementar el valor de la variable X dependiendo de si
el valor de los pulsos realmente acumulados durante el movimiento completo del
agitador esta por debajo del valor de la variable Y. El paso 138 permite disminuir el
valor de la variable de retardo D en una cantidad predeterminada. Se apreciara
que la variable de retardo D s6lo 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.
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 sehales 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, por lo menos hasta que el tiempo del ciclo de agitacion de
la maquina 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

‘paso 148 permite calcular el nimero de movimientos por minuto. Se apreciara que

el nimero de movimientos por minuto puede calcularse tomando la inversa del
tiempo transcurrido al inicio del movimiento respectivo. Por lo tanto, se apreciara
que el controlador 70 (Figura 5) incluye un circuito temporizador estandar para
supervisar de manera precisa el tiempo mientras se ejecuta el proceso 100 y, mas
particularmente, mientras cada movimiento del agitador es ejecutado. El paso 150
permite comparar el valor calculado del nimero de movimientos por unidad de
tiempo contra un valor objetivo de movimientos por unidad de tiempo. Como se
sugirié anteriormente, el valor objetivo de movimientos por minuto puede, por
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ejemplb, seleccionarse con base en el tipo de tela que se va a lavar. Por ejemplo,
para las telas resistentes, los movimientos objetivo por minuto pueden ser
relativamente mayores que para las telas delicadas. Si el valor calculado de
movimientos por unidad de tiempo es menor o corresponde el valor objetivo de
movimientos por unidad de tiempo, entonces el nodo conector E se conecta al
paso de disminucion 138, que ya se describié. Inversamente, si el valor calculado
de movimientos por unidad de tiempo excede el valor objetivo de movimientos por
minuto, el paso 152 permite aumentar la variable de retardo D en una cantidad
predeterminada. Como ya se sugiri6 antes, el paso 154 permite determinar si el
tiempo del ciclo de agitacién se ha completado, entonces el proceso va al paso de
retorno 156. Si el tiempo del ciclo de agitacion no se ha completado, entonces el
nodo conector A de nuevo permite ejecutar iterativamente el paso para ajustar la o
las sefales 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, respectivo, del agitador, hasta que el tiempo del ciclo de
agitacion de la maguina lavadora se complete.

La Figura 8 es un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplificada del proceso
100 de esta invencion. En forma subsiguiente al paso de inicio 200, el paso 202
permite fijar los valores iniciales de las variables respectivas que determinan un
patrén de movimiento del agitador. El paso 204 permite acumular pulsos
indicativos de los radianes por segundo del agitador o del desplazamiento del
agitador al inicio de cada movimiento del agitador. El bloque 206 ilustra algunas de
las variables que pueden inicializarse en el paso 202. Como ya se sugirid antes,
los ejemplos de 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 (Vi) que tiene un valor indicativo de la velocidad final objetiva del
agitador y una variable (D) indicativa de un valor de retardo. El paso 208 se
alcanza a través del nodo conector A que permite el mantenimiento del estado de
encendido hasta que los pulsos acumulados llegan 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 V;. 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 iniciaimente el
desplazamiento angular del agitador, y después ajustar los movimientos por
minuto, la modalidad de la Figura 8 permite ajustar inicialmente los movimientos
por minuto y después el desplazamiento angular del agitador. En consecuencia, el
paso 214 permite calcular el niumero de movimientos por unidad de tiempo. El
paso 216 permite comparar el nimero calculado de movimientos por minuto contra
el valor objetivo de los movimientos por minuto. Si el valor calculado del nimero
de movimientos por unidad de tiempo es igual o menor al valor objetivo de

" movimientos por 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 agitacién
se ha completado o no. Si el tiempo del ciclo de agitacion se ha completado,
entonces el proceso va al paso de retorno 222. Inversamente, si el tiempo del ciclo
de agitacién no se ha completado, el nodo conector A permite ejecutar de manera
iterativa el paso para ajustar la o las sefiales de control suministradas al impulsor
de motor, mediante el uso de valores ajustados de las variables respectivas X, Yy
D para cada movimiento reciproco sucesivo, respectivo, en el sentido de las
manecillas_del reloj (CW) y contrario a las manecillas del reloj (CCW) del
agitador hasta que se complete el tiempo del ciclo de agitacién. Si el valor
calculado de movimientos por minuto no es mayor o igual al valor objetivo de
movimientos por 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
valor de los pulsos acumulados es mayor o igual al valor de la variable Y,
entonces el paso 226 permite aumentar el valdr de la variable de retardo D. Una
vez mas, el paso 228 permite determinar si el tiempo del ciclo de agitacion se ha
completado o no. Si el tiempo del ciclo de agitacion se ha completado, entonces el
proceso va al pasb de retorno 230. Si el tiempo del ciclo de agitacion no se ha
completado, entonces el proceso pasa a través 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 e} valor de la
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variable de retardo D y ademas permite proceder al paso 228 para determinar si el
tiempo del ciclo de agitacion se ha completado o no, tal como se sugirié

anteriormente.

La Figura 9 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplificado 300 de esta
invencion. para controlar automaticamente el nivel de agua en una maquina 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 automaticamente un nivel de agua objetivo con base en una o
mas sefiales de seleccion de nivel de agua. El paso 306 permite medir un
parametro indicativo del nivel de agua con base en una respuesta inercial actual
del agitédor,. tal como, la cantidad de tiempo que requiere el agitador para llegar a
una velocidad final predeterminada cuando una vez el motor se ha desenergizado,
que a continuacién se le refiere como tiempo de detencion del agitador. Se
apreciara que el tiempo de detencion del agitador depende de la densidad de
carga, por ejemplo, los kilogramos de ropa que va a lavar por centimetro cubico 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 sera relativamente corto. Inversamente, si la carga es holgada, lo que
sucede con densidades de carga relativamente bajas, entonces el tiempo de
detencion del agitador sera relativamente mas largo para llegar 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 va a
lavar. Por ejemplo, las telas delicadas pueden requerir lavarse con menos
intensidad en relacion a las telas mas resistentes, y por lo tanto, puede requerir de
un nivel de agua mas elevado en comparaciéon con una carga de telas mas
resistentes que tiene el mismo peso que la carga de telas delicadas. Antes del
paso de retorno 312, el paso 310 permite accionar selectivamente una o mas
valvulas de agua, tales como, las valvulas 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 sugirié, se apreciard que las
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interrelaciones operativas y funcionales que se describen en el contexto de la
Figura 9 y que se describiran a continuacién en el contexto de la Figura 10, para
controlar el nivel de agua, podran programarse en mobdulos de aplicaciones
informaticas (software) respectivas que se almacenan para ser ejecutadas en
cualquier microprocesador adecuado en el controlador 70 (Figura 5). También se
apreciara que la ejecucion de estas interrelaciones para controlar el nivel de agua
no necesita limitarse a mddulos de aplicaciones informaticas (software) ya que,
opcionalmente y si se desea, pueden utilizarse mdduios de periféricos informaticos
(hardware) para instrumentar las mismas funciones.

La Figura 10 es un diagrama de flujo de una modalidad demostrativa del proceso
300 de la presente invencion. Después del paso de inicio 318, el paso 320
permite fijar los valores iniciales de las variables que determinan si las valvulas de
agua se van a accionar para dejar pasar el agua. El bloque 322 muestra variables
ejemplares que pueden inicializarsé en el paso 320, por ejemplo una variable
contable (T) indicativa de que tan apretada es la carga, una variable contable (L)
indicativa de qué tan holgada es la carga, una variable (V;) que tiene un valor
indicativo de una velocidad final objetiva del agitador, un tiempo de detencion
objetivo del agitédor y una variable (D) indicativa de un valor de retardo. Las
variables contables T y L pueden indicar respectivamente la presencia de una
carga relati\}amente apretada u holgada, dependiendo de si el tiempo de detencion
del agitador es mayor o menor al tiempo de detencion objetivo. Como ya se
sugirio, el paso 324 permite seleccionar un tiempo de detenciéon objetivo del
agitador con base en el tipo de tela que se va a lavar. Por ejemplo, si el usuario
indica que la carga que se va a lavar comprende telas delicadas, entonces la

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

detencion objetivo adecuado para ese tipo de tela. Inversamente, si el usuario
indica que Ié carga que se va a lavar comprende telas resistentes, entonces la
memoria permitira recuperar un tiempo de detencién objetivo diferente adecuado
para telas resistentes. El paso 326 permite que el tiempo transcurrido acumulado,
indicativo de la respuesta inercial del agitador, es decir, el tiempo transcurrido
cuando se permite al agitador girar libremente para llegar a la velocidad final
objetivo Vi. El paso 328, que se alcanza a través del nodo conector A, permite
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accionar las valvulas de agua para ajustar, cada vez mas, el nivel de agua actual
hacia el siguiente nivel de agua, de manera que al ejecutar una o mas iteraciones,
puede eventuaimente llegarse al nivel de agua, como se describe a continuacion.
El paso 330 permite ejecutar un nimero predeterminado de movimientos del
agitador, por ejemplo, un nimero suficientemente elevado de movimientos, como
diez 0 mas, a fin de obtener una indicacion estadisticamente significativa respecto
a si la densidad de carga es relativamente holgada o apretada. El paso 332
permite medir el tiempo de detencion respectivo de cada movimiento del agitador
ejecutado. El paso 334 permite comparar el tiempo de detencion actual respectivo
de cada movimiento del agitador ejecutado, contra el tiempo de detencién objetivo.
El paso '336'permite aumentar el valor de la variable T para cada tiempo de
detencion que es mayor al valor del tiempo de detencion objetivo. El paso 338
permite aumentar el valor de la variable L para cada tiempo de detencién que es
menor al valor del tiempo de detencion objetivo.

El paso 340, al que se llega a través del nodo conector B, permite comparar el
valor de la variable T contra el valor de la variable L. Si el valor de la variable T es
mayor al valor de la variable L, entonces el proceso continGia al paso 344 que
permite determinar si el nivel de agua actual es el nivel de agua maximo
permisible en la maquina lavadora. Si el paso 344 determina, que el nivel de agua
actual no es el nivel maximo de agua, entonces el nodo conector C permite

ejecutar iteraciones adicionales del proceso 300 para ajustar adicionalmente el

nivel de agua de la maquina de lavado. Por otra parte, si el paso 344 determina
que el nivel de agua actual es efectivamente el nivel de agua maximo permitido en
la maquina lavadora, entonces el paso 346 permite aumentar el valor de retardo D
a fin de continuar al paso 342. Se apreciara que el paso 346, permite reducir la
posibilidad de daifio a la tela ya que un mayor retardo D originaria que se
transfiriera menor energia de agitacion hacia la carga por movimiento. Ademas,
podria desplegarse en la pantalla un mensaje adecuado para informar al operador,
que la cantidad de carga tiene que reducirse. Se apreciara que el paso 342
del paso de retomo 348. Una vez que ha iniciado un ciclo de agitacién, por
ejemplo, un ciclo de lavado, el proceso 300 puede ejecutarse en intervalos de
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tiempo predeterminados, por ejemplo, cada 30 segundos, a fin de adaptar el nivel
de agua a condiciones variables de carga, lo que pudiera suceder si los usuarios
ahaden o retiran articulos de la maquina lavadora, mientras se esta llevando a
cabo el ciclo de agitacion.

La Figura 11, constituida por las Figuras 11A y 11B, muestra graficas
demostrativas que representan la velocidad del agitador contra el tiempo para dos
patrones distintos del movimiento del agitador. Como se apreciara por los expertos
en este campo, la energia suministrada a la carga que se va a lavar en cada
movimiento, normalmente es proporcional al ciclo de lavado de las sefales 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
apreciara que la energia suministrada a la carga en cada movimiento puede
caracterizarse en general como una relacion funcional de varios parametros
funcionales, como por 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 MAS Tapagado. POr l0 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 la carga que se va a lavar, con base en las
verdaderas necesidades de la carga. A manera de ilustracion de la operacion, el
patrén ejemplificado del movimiento del agitador representado por la grafica de la
Figura 11A, puede corresponder a una condicién de lavado en donde van a
lavarse telas gruesas o resistentes. A manera de comparacion, el patron
ejemplificado del movimiento del agitador representado por la grafica de la Figura
11B, puede corresponder a una condicion de lavado en donde van a lavarse telas
delicadas.

L.a Figura 12, constituida por las Figuras 12A a 12C, ilustra respectivamente
graficas demostrativas que se generan al realizar la grafica de la velocidad del
agitador contra el tiempo a medida que el nivel de agua de la maquina lavadora se
ajusta de manera adaptable con base en el proceso 300 que se describe en el
contexto de las Figuras 9 y 10. Como se muestra en la Figura 12C, a manera de
ejemplo, ST representa un tiempo de detencion objetivo para una tela especifica
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y, en particular, ST, corresponde a un nivel 6ptimo 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 detenciéon, STy y ST; respectivamente. En este ejemplo, ST,
corresponde a un tiempo de detencion en una condicion donde el nivel de agua
uno estad muy por debajo del nivel de agua dos e incluso por debajo del nivel de
agua tres y por lo tanto, el tiempo de detencion ST seria relativamente mas corto
en comparacioén con los tiempos de detencion respectivos STz y STa.

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

‘condicién 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, por ejemplo, tipo de tela, intensidad de lavado, nivel de suciedad, etc., v,
por lo tanto, con base en los diversos pasos descritos en el contexto del proceso
300, el nivel de agua se ajustaria cada vez mas para llegar al tiempo de detencion
objetivo predeterminado. Inversamente, como se muestra en la Figura 12B, la

. gréfica demostrativa expuesta alli corresponderia a una condicidon de lavado

donde el nivel de agua actual en la maquina de lavado ha aumentado de manera
adaptable con relacién al nivel de agua que corresponde a la grafica mostrada en
la Figura 12A, a fin de acercarse de manera substancial al tiempo de detencion

objetivo.

l.a Figura 13 muestra un diagrama de flujo que ilustra otra modalidad ejemplificada
del proceso para controlar el nivel de agua. Como se muestra en la Figura 13, el
paso 402 permite que el usuario seleccione el tipo de ropa que se va a lavar, por
ejemplo de trabajo pesado, delicada, etc. El paso 402 permite ademas inicializar
los valores respectivos de las variables, por ejemplo nivel de agua, respecto a las
variables contables T‘ y L, como sé sugiere antes, pueden indicar la presencia de
una carga relativamente apretada u holgada, dependiendo de si el tiempo de
detencion del agitador es mayor o menor respecto a un tiempo de detencion
objetivo para un nivel de agua respectivo. El paso 404 permite accionar una o mas
valvulas de agua para llegar el nivel de agua siguiente. Como se muestra en el
madulo de seleccion 400, el nivel de agua de la tina de lavado puede aumentarse
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desde un nivel minimo hasta un nivel maximo con base en diversas caracteristicas
de la carga, por ejemplo, tipo de tela, tamaiio de carga, etc. El paso 406 permite
establecer los valores respectivos de las variables Tapagado ¥ Tencendido. S€ apreciara
que en la modalidad de la Figura 13, Tapagado representa un tiempo de detencion
objetivo seleccionado como una funcion del tipo de ropa o el nivel de agua
presente, ¥ Tencendido fepresenta un tiempo de energizacion objetivo para el motor
que también se selecciona como una funcidén del tipo de tela o nivel de agua

presente.

El paso 408 permite ejecutar un namero predeterminado de movimientos (por
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 €S menor al valor objetivo de Tgpagade, 1@ variable contable T
puede incrementarse en uno. Inversamente, si el valor actual de Tapagado €8 mayor
al valor objetivo de Tapagado, 1@ variable contable L puede incrementarse en uno.
Como lo apreciaran los expertos en este campo, la técnica 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 N/2 esto indicaria que la densidad de carga (kilogramo por
centimetro cilbico) es relativamente menor y probablemente se requiera mas
agua. El paso 410 permite comparar los valores de las variables contables T y L.
Si la variable contable T 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
desplazamiento angular deseado o un numero de movimientos por minuto
deseado. El paso 414 permite supervisar si se necesitaran mas ajustes al nivel de
agua a medida que el ciclo de lavado se esta ejecutando. Mas especificamente, el
paso 414 permite ejecutar N movimientos del agitador mientras que compara los
valores respectivos de Tencendido Objetivo y Tencendido real. Como ejemplo, si el valor
actual de Tencendido €8 menor al valor objetivo de Tencendido, la variable contable L se
incrementa. Inversamente, si el valor actual de Tencendido €5 Mayor que el valor
objetivo de Tencendido 1@ variable contable T se incrementa. El paso 416 una vez
mas permite comparar los valores respectivos de las variables contables T y L. Si
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el resultado de los pasos de comparacion 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 estd a un nivel de agua maximo
posible en la maquina lavadora. Si la respuesta es no, entonces el proceso
continuara al paso 404 para pasar al siguiente nivel de agua disponible. Si la
respuesta es si, es decir, el nivel de agua actual esta en el nivel de agua maximo,
entonces e.l' paso 420 permite aumentar un valor de retardo después de la
desenergizacion del motor durante la ejecucion de cada movimiento. Si en el paso
de comparacion 416, el resultado es que la variable contable T no es mayor a la
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
mas ajustes en el nivel de agua con base en el paso de comparacion 416.

La Figura 14 muestra una familia o conjunto de graficas experimentales o
analiticas que muestran una relacion respectiva del tiempo de detencion del
agitador, como funcion del tamafio de carga y del nivel de agua. Se apreciara que
pueden obtenerse graficas 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 Tapagade COMO Una funcién del tamaiio de
carga, tipo de tela y nivel de agua.

La Figura 15 muestra una familia o conjunto de gréaficas demostrativas derivadas
de experimentos y analisis, donde cada una muestra una relacion respectiva del
tiempo de energizacion del motor como funcién del tamafio de carga y el nivel de
agua. Como ya se sugiri6 antes, pueden obtenerse otras graficas similares a las
de la Figura 15 para diversos tipos de ropa y, por lo tanto, puede construirse un
cuadro de consulta multi-dimensional que almacene la Tencendido, COMO funcion del
tamafio de carga, tipo de tela y nivel de agua. Se considera que la modalidad de la
Figura 13 puede proporcionar un control mas preciso del nivel de agua con base
en que es menos susceptible a imprecisiones potenciales en el tiempo de

detencion del agitador.
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Mientras que se han mostrado y descrito en la presente las modalidades
preferidas de la invencion, sera obvio que estas modalidades se proporcionan
Unicamente como ejemplos. A los expertos en la técnica se les ocurriran varios
cambios, substituciones y modificaciones sin apartarse de la presente invencion.
En consecuencia, se pretende que la invencion esté limitada Unicamente por el
espiritu y alcance de las reivindicaciones anexas.
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REIVINDICACIONES

1. Una maquina lavadora (10) que comprende una tina (28) dentro de la cual
se encuentra una canastilla (30) que gira alrededor de un eje vertical, un agitador
(32), un impulsor de motor (54) acoplado para energizar al motor, un motor

eléctrico (34) a través de un ensamble de transmisién (36) constituido por una

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

g n;'-p'olea -conductora (44) conectadas por una banda (46) y un controlador 70,

10

i5.

20

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

(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 tira pasan en forma préxima entre si, el campo magnético
creado por la tira magnética (48) origina que el sensor de efecto hall (50) genera

una corriente de pulsos que indican los radianes por segundo o desplazamiento

“angular de la polea de arrastre 42,

2. La maquina lavadora de la reivindicacién 1, caracterizada ademas 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
tal manera que se establezca la rotacién bi-direccional o unidireccional del motor

(34).
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3. La maquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones
anteriores caracterizada porque ademas el motor (34) puede contener un

condensador (62).

4, La maquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones
anteriores caracterizada porque ademas el motor (34) puede contener un protector

térmico (64).

5. La maquina 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

energizacion o desenergizacion de los embobinados (58) y (60).

6. La maquina lavadora de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones
anteriores caracterizada porque ademas el controlador 70 icluye un moédulo (72)
de control de patron de movimiento del agitador y un médulo 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 maquina lavadora que tiene un impulsor. de
motor acoplado para energizar un motor que impulsa al agitador. El proceso
permite seleccionar un patrén deseado del movimiento del agitador con base en
una o mas sefiales de seleccion de patron. El proces6 permite ademas medir uno
0 mas parametros indicativos del patrén actual del movimiento del agitador. Un
paso de comparacion permite comparar el patron actual del movimiento del
agitador contra el patron deseado del movimiento del agitador, y un paso de ajuste
permite ajustar una o mas sefnales 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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Clarke, Modet & C° Eaoveag. Ukore Asoriong

COLODMIBIA Inteltecinal Property

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, México, 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 MABE, México, S. de R. L de C.V., domiciliada en Querétaro,
Meéxico, solicitante de la patente de la referencia, en respuesta al oficio No. 10290
notificado por fijacién en lista el 14 de agosto de 2008, relacionado con el
concepto técnico de fondo No. 2234, me permito manifestar lo siguiente:

1 Con fundamento en la facultad que confiere el articulo 34 de la Decisién
486 al solicitante para modificar la solicitud de patente en cualquier momento del
trimite, 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 el 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 el objetivo de mostrar completamente de manera
coherente los textos de acuerdo con lo manifestado en la descripcion de la
solicitud.

1.3 Se cambiaron los términos objetados tales como “RPM”, “carrera” y
¥ &&

“blanco” y se reemplazaron por “radianes por segundo”, “movimiento” y
“objetivo”, respectivamente dentro de los dibujos.

2413/P



1.4  Se modific el término “contravariable” y se reemplaz6 por “variable” o
“variable contable”, segtin fuese el caso en el que se utilice dicho término y
de acuerdo con la respuesta presentada el 22 de enero de 2008.

1.5 Se modificaron todas las figuras con el fin de reemplazar el término “y/0”
pot la conjuncién “o0”.

1.6  Se replantearon las figuras 12A, 12B y 12C, las cuales, por un error
involuntatio, habfan sido indicadas como figuras 11A, 11B y 11C,
respectivamente.

1.7 Dentro de la memoria descriptiva, se cambiaron algunos términos segin lo
sefialado en mi memorial del 22 de enero de 2008. Adicionalmente, se
cancelaron muchos de los términos “respective”y “respectivos” que le restaban
clatidad a la descripcidn y se aclataron otros términos que se encuentran
resaltados en la nueva descripcién y que serin evidentes para el sefiot
examinadot.

1.8 Sc presenta un nuevo juego de reivindicaciones que consta de seis
cliusulas orientadas a la miquina lavadora que comprende una disposicién
de elementos fisicos, de acuerdo con lo manifestado en la descripcion,
principalmente en las antiguas piginas 6 2 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 el
animo de superar las objeciones de claridad planteadas por el examinador en su
concepto técnico No. 2234.

Para este efecto, me permito acompafiar el recibo de pago No. 08 — 83,344 del 22
de octubre de 2008, con el cual queda cubierta la tasa correspondiente a la
modificacién de una solicitud de patente en cuanto a su descripcion, su capitulo
reivindicatorio y sus figuras.

2. (lasi olici

Respecto a este punto me permito decir que mediante las modificaciones
realizadas en el capitulo reivindicatorio, las figuras y en la descripcion queda
subsanada la mayoria de las objeciones planteadas por el sefior examinador.

De otra patte, en cuanto a que una “buena porcion del texto de la descripcidn, esto es,
desde ¢l folio 372 al 384 y de las figuras (de la 6 a la 10C y 13) se dedican a la divulgacion de
un procedimients que no Se reclama en las reivindicaciones, por lo que esa descripcidn es
superflua y deberia suprimirse.” Respetuosamente, me permito decir que, contrario a
lo manifestado por el sefior examinador, esa informacion es necesaria para que

2413/P
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una persona medianamente versada en la técnica puede comprender la manera en
la cual estin dispuestos los elementos fisicos, ahora reivindicados en la solicitud,
para hacer posible que la miquina lavadora pueda llevar 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. Determinacion del estado de 1a técnica

El sefior examinador bajo este acipite sefiala que aunque no se realizaron las
evaluaciones de los requisitos de novedad, nivel inventivo y aplicacién industrial,
se puede ver que los documentos D1 a D5 podtian afectar el nivel inventivo de la
ptesente invencion.

Sobre esta particular, atentamente me permito sefialar que la disposicion de
elementos fisicos reivindicada ahora en las nuevas cliusulas 1 a 6, no se encuentra
revelada ni sugerida por los documentos D1 a D5. Es mis, la disposicion de los
elementos de la lavadora de la solicitud en estudio, no habria podido ser evidente
a partir de lo mencionado en las anterioridades D1 a D5, pues los mismos no
ensefian que una miquina lavadora (10) se encuentre caracterizada porque la
polea de arrastre (42) incluye una tira magnética bipolar (48) y un sensor de
efecto Hall (50) en la base del motor (34), el cual esti montado sobre un tablero
de circuito impreso (52), de tal manera que cuando la polea de arrastre (42) gira y
el sensor (50) y la tira (48) pasan en forma proxima entre si, el campo magnético
creado por dicha tira magnética (48) induce que el sensopr 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 modificaciones realizadas
en toda la solicitud y se otorgue el privilegio de patente de invencién a la solicitud
en estudio.

Sefior Supetintendente,

JIMENA ESCOBAR URIBE
CC39.779.452 de Usaquén
T.P. 68228

Céd. 5376
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Nivel = Nivel de agua
Tapagado = Tiempo de detencién objetivo 400
con base en las caracteristicas de la

ropa, por ejemplo, tamafio de la carga,

tipo de tela y nive! actual de agua .
Tencenaito = Tiempo de energizacion o T

objetivo basado en las caracteristicas de

— Nivel 1

la ropa, por ejemplo, tamafio de la carga,
tibo de tela v nivel actual de aqua

—Nivel maximo

@

49"\

El usuario selecciona el tipo de ropa que se va a lavar
Fifar nivel =0, T=0,L=0

Abrir vélvulas de agua hasta que Nivel = nivel + 1

406\

Actualizar los valores de Tapagade ¥
Tencendido con base en el nivel de agua presente

No e 418

420
r/ Si

08—~ ,

Nivel = Nivel miximo Iﬁ

Incrementar

retardo

Ejecutar N movimientos del agitador con un vaior
fijo de Tencenaido, Mientras que se comparan los
valores respectivos de Tgpagade Objetivo y actual: si
Tapagado actual < Tapagaso Objetivo entonces

incremente T; y si Tapagado actual > Tapagado Objetivo

entonces incremente L

NO\' “ﬁr //a— 414

Ejecutar N movimientos del agitador, mientras que se
comparan los valores respectivos de Tencenato Objetivo

y actual: si Tencendizo actual < Tencenaido Objetivo entonces

incremente L; vy Si Tencendido @Ctual > Tencendido Objetivo
entonces incremente T

¢ﬂ-\\ : ijp-

A

FIG. 13

Iniciar un ciclo de lavado con base en la
seleccién de ropa, por ejemplo, ajustar ef viaje
angular de agitador o movimientos por minuto
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