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Re: Expediente No. 00-098.469
Solicitud de patente 2 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 la
sociedad MABE, México, S. de R. L de C.V., domiciliada en Querétaro,
México, solicitante de la patente de la referencia, en respuesta al oficio No. 10576
notificado por fijacion en lista el 21 de agosto de 2008, relacionado con el
concepto técnico de fondo No. 2290, me permito manifestar lo siguiente:

En primer lugar, subrayamos el hecho que debido a un error involuntario se
radic6 ante ese despacho, el dia 7 de noviembre de 2008, un memorial que
correspondia a la respuesta a la accién oficial de una solicitud diferente. En
consecuencia, solicitamos a esa Superintendencia IGNORAR completamente
dicho memorial y tener en cuenta el presente escrito como respuesta tinica para el
oficio No. 10576, relacionado con el concepto técnico No. 2290.

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 tramite, presento junto con este memotrial nueva
descripcion, nuevo capitulo reivindicatorio y nuevos dibujos en los cuales
se realizaron las siguientes modificaciones:

11 Como primera medida, me permito informar que se elimin6 el primer
parrafo del capitulo descriptivo, que fue objetado por el examinador en su
concepto técnico.

1.2  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.

13  Se modificaron todas las figuras de la solicitud que presentaban textos
truncados, con el objetivo de mostrar los textos que se encuentran en
estos diagramas de flujo de forma completa y coherente con la descripcién
de la solicitud.
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Se cambiaron los términos objetados tales como “RPM”, “catrera” y
2 19

“blanco” y se reemplazaton por “radianes por segundo”, “movimiento” y
“objetivo”, respectivamente.

Se modificé el término “contravariable” y se reemplazé por “vatable” o
“vatiable contable”, segin fuese el caso en el que se utilice dicho término y
de acuerdo con la respuesta presentada el 29 de enero de 2008

Se modificaron todas las figuras con el fin de reemplazar el término “y/0”
pot la conjuncion “o”.

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

Se modifico el orden de las figuras, ya que se encontraba en la misma
pigina la figura 10C y la figura 12D, obteniendo asi cada una de estas
figuras en paginas independientes y llevando el orden de los otros dibujos
de la solicitud.

Se modificaron los términos Tencendido y Tapagado que aparecian a lo
largo de la solicitud y se reemplazaron por Tecengido Y lapagado qUE
corresponden a las variables de tiempo en las cuales la miquina lavadora se
encuentra encendida o apagada.

Se eliminé la antigua reivindicacion 2, toda vez que dicha cldusula estaba
dirigida a establecer cuindo se deberia llevar a cabo el control de nivel de

agua.

Se combinaron las reivindicaciones 4 y 5, con el propésito de formular una
tnica cliusula (nueva cliusula 3) donde se mencionen las variables
especificas para controlar el nivel de agua.

Se modificé la antigua reivindicacién 17 (nueva reivindicaciéon 15) con el
fin de mencionar “mddulos” en lugar de “medios”, donde dichos
“médulos” si habian sido divulgados inicialmente en la desctipcién y por
lo tanto, estin debidamente sustentados.

Se eliminaron las antiguas reivindicaciones 21 a 40, con el fin de
propotcionar claridad y concision a la solicitud en estudio.
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1.14 Se modificé la dependencia de la mayoria de las nuevas reivindicacion, con
el fin que se mencione una dependencia de todas las reivindicaciones que
las preceden, incluyendo la reivindicacién independiente 1.

En cuanto a estas modificaciones me permito decir que las mismas no amplian de
ninguna manera la matetia objeto de la presente solicitud y se realizaron con el
4nimo de superar las objeciones de claridad planteadas por el examinador en su
concepto técnico.

Para este efecto, me permito acompaiar el recibo de pago No. 08 ~ 77,835 de
septiembre 30 de 2008, con el cual queda cubierta la tasa correspondiente a la
modificacién de una solicitud de patente en cuanto a su descripcion, capitulo
reivindicatorio y sus figuras.

2. Claridad de la solicitud

Respecto 2 este punto me permito manifestar que mediante las modificaciones
realizadas queda subsanada la totalidad de las objeciones planteadas por el
examinador en su concepto técnico relacionadas tanto con la descripcién como
con los dibujos y las reivindicaciones de la solicitud en estudio..

Adicionalmente, es deseo del solicitante argumentar con relacion a los términos
T encendido ¥ Tapagado que €llos se encuentran definidos en la pagina 24, lineas 14 2 18
de la nueva desctipcién, donde se menciona que “T,,,,,, rgpresenta un tienipo de
detencidn objetivo seleccionado como una funcion del tipo de ropa o el nivel de agua presente, y
T oniao TEDTeSENEA 110 tiemipo de energizacidn objetivo para el motor que tambitn se seleciiona
como una funcidn del tipo de tela o nivel de agua presente”.

Asi las cosas, una persona versada en la materia reconocerd las variables
involucradas en un proceso de control e identificard de forma evidente que
cuando se menciona una vatiable como T ceqge © Tapgeer 5€ teflere a una
divisién de la variable general T, que en este caso es el tiempo, y por lo tanto, las
variaciones de dicha variable de tempo se relacionan, en este caso, con tiempos

de encendido o de apagado de la miquina de lavar que esta siendo controlada.

Sin embargo, si la modificacién realizada a la solicitud con relacién a las vaniables
de tiempo no satisface el criterio del examinador, muy respetuosamente le
solicitamos a ese despacho nos sugiera los términos que considere apropiados
para llegar 2 entender la variable con la cual se determina el tiempo que dura la
méquina en estado de encendido o en estado de apagado.

Ahora bien, el examinador también establece en su concepto técnico que “Ex /a
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reivindicacion 7, folio 373, se reclama E/ sistema de la reivindicacion 6, en donde el pardmetro
indicativo del nivel de agwa (...) pero, en la reivindicacion 6 no se menciona explicitamente
ningiin pardmetro indicativo del nivel de agua, por lo que esta reivindicacion 7 carece de
definicién. Un defecto andlogo ocurre en la reivindicacion 8, respecto de la 75 en la reivindicacién
10, respecto de la 9; en la reivindicaciin 11 respecto de la reivindicacion 10 (...). Las
reivindicaciones 8, 10, 11, 14, 16 y 19, entonces, también carecen de definicion”.

Sin embargo, es importante resaltar el hecho que todas y cada una de las
caracteristicas descritas en las reivindicaciones cuestionadas por el examinador, se
encuentran en las reivindicaciones precedentes, que dependen de forma directa o
indirecta de la nueva reivindicacién independiente 1 6 15. Por ejemplo, la nueva
reivindicacion 6 (antigua reivindicacién 8) divulga un sistema como_ el
mencionado en la clausula 5, que se caracteriza porque el mc’)dullg«;') de
accionamiento estd configurado para accionar las valvulas de agua. -~

Aunque la reivindicacién 5 no menciona explicitamente ni el médulo de
accionamiento ni las valvulas de agua, hay que tener en cuenta que esa
reivindicacion depende de la 4, que a su vez depende de la 3 y éstadela 2y
finalmente, la cliusula 2 depende de la reivindicacién independiente 1, donde
muy claramente se menciona “un mddulo de accionamiento confignrado para accionar
selectivamente una o mds vilvulas de agua para permitir el paso de agna para ajustar el nivel de
agua de la maquina de lavado con base en las desviaciones entre la respuesta inercial real del
agitador y la respuesta inercial objetivo del agitador”.

Asi las cosas, se puede ver de forma clara y concisa que la nueva reivindicacién 6
(antigua reivindicacién 8) efectivamente es indirectamente dependiente de la
clausula independiente 1 y por ende, en dicha reivindicacién se esta limitando el
alcance de la invencién, toda vez que se precisa una caracteristica contemplada en
la reivindicacion 1 y por ende, contenida en las reivindicaciones que de ella
dependen. En este orden de ideas, es perfectamente vilido mencionar en la
reivindicacién 6 tanto el médulo de accionamiento como las vilvulas de agua.

Sin embargo, como se mencion6 en el punto 1.14 del presente memorial, se
modificaron las dependencias de las reivindicaciones cuestionadas por el
examinador, con el fin de indicar explicitamente cada uno de los elementos o
componentes que caracterizan el sistema y que limitan el alcance de la invencién.

3. No es una invencion

Fl examinador estableci6 en su concepto técnico No. 2290 que las
reivindicaciones de proceso (antiguas reivindicaciones 21 a 40) eran consideradas
como no relativas a invenciones, ya que no conducian a la fabricacién de un
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producto fisico.

Asi las cosas, tal y como se mencioné en el punto 1 de este memorial, el
solicitante ha eliminado las reivindicaciones de proceso de la solicitud en estudio,
con el fin de reclamar unicamente el sistema, que si representa un producto fisico
como tal.

En este sentido, el nuevo capitulo reivindicatotio cumple cabalmente con el
requisito de claridad y comprende en su totalidad materia que es considerada una
invencion.

En resumen, me permito decir que gracias a las modificaciones expuestas en el
punto 1 de este memorial y los argumentos anteriormente mencionados, la
ptesente solicitud cumple cabalmente con el requisito de claridad respecto al
sistema de control expuesto en el capitulo reivindicatotio. Ademis, la materia
descrita en estas nuevas teivindicaciones 1 a 18 corresponde a una invencién.

Por lo tanto, solicito comedidamente a ese despacho se sirva reconocer estos

requisitos y conceder el privilegio de patente de invencién a la solicitud en
estudio.

Sefior Superintendente,

]I:M: ENA] ésgog’Ak URIBE

CC39.779.452 de Usaquén
T.P. 68228
Céd. 5376
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SISTEMA DE CONTROLQY PROCES§ PARA CONTROLAR

AUTOMATICAMENTE EL NIVEL DE AGUA EN UNA MAQUINA LAVADORA.

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 pfoCeso_ para
controlar automaticamente los patrones de movimiento del agitador en una
maquina lavadora", por Alfredo Diaz Fernandez y colaboradores, presentada
simultaneamente con la presente solicitud y asignada al mismo cesionario de la

presente invencion y la cual se incorpora aqui como referencia.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La presente invencidn 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
parcialmente 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 numeros 4,542,633 y 4,554,805

v

A
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 exponen un sistema impulsor del agitador que utiliza un detector de angulo
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rotacional. Estas dos patentes estan limitadas a proporcionar un éngulo_ ﬁjb de
movimiento del agitador a una velocidad fija de movimientos por minuto

independientemente del tipo de carga o articulos a limpiar.

Ninguno de los controladores anteriores permite que la maquina lavadora
controle de manera' selectiva el patron de movimiento del agitador, de manera que
este patron, por ejemplo el angulo de desplazamiento del agitador o movimientos
por minU"cq_-_‘d'_e'l ‘agitador, puedan ajustarse selectivamente para reflejar un patrén
deseado -d:éin:_mvimiento del agitador con base en las caracteristicas de V_Io-s

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 midiendo las
caracteristicas inerciales predeterminadas del agitador, fas que permiten 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, segun lo indique el
usuario. Tambiéh se desea adaptar las mismas técnicas para ajustar el nivel de
agua de la _méquina de lavado de manera que, en forma econdmica y confiable,
el usuario de :Ié _.ma{quina de lavado pueda conservar un recurso natural valioso,
es decir, el agua,y al mismo tiempo asegurar que no se presente ningdn daiio en
las telas debido a una densidad de carga inadecuada en un ciclo de lavado

especifico.



BREVE SUMARIO DE LA INVENCION

" En general, la presente invencion, en una de sus modalidades, cumple -con l'a"S'.

necesidades anteriores al proporcionar un proceso para co'nt'rbl'ar

automaticamente el nivel de agua en una maquina lavadora, teniendo un
excitador de motor acoplado para energizar a un motor que impulsa al agitador.

El proceso permite seleccionar un nivel de agua objetivo con base en una o mas

sefiales de seleccion del nivel de agua. El método ademas permite medir un

_pérémétro indicativo del nivel de agua con base en una respuesta inercial real dei

10

agitador. Un paso de comparacién permite comparar la respuesta inercial_reai_ del

‘agitador contra una respuesta inercial objetivo del agitadot"y un paso de seleccién

permite accionar selectivamente una o mas valvulas de agua para permitir el paso

del agua, con el fin de ajustar el nivel de agua de la méﬁuina lavadora con base en

15

~ La presente invencion, en otra modalidad, cumple ademas con las necesidades.

las desviaciones entre la respuesta inercial real de! agitador y la respuesta inercial

objetivo del mismo.

anteriores al proporcionar un sistema de control para controlar autométicamente

20

el hivel de agua en una maquina lavadora que tiene un excitador de motor

acoplado, para energizar un motor que impulsa al agitador. El 'sisfema'-

- comprende un médulo de seleccién configurado para seleccionar un' nivel de

25

agua objetivo con base en una o més sefiales 'de seleccion del nivel de agua. El

sistema ademas comprende un mddulo de medicién configurado para medir un

—
\

parametro indicativo del nivel de agua con base en una respuesta inercial real del

agitador. Un mddulo de comparacion esta Gonﬁgurado para oompara‘_ia respuesta
——

inercial real del agitador contra una respuesta inercial objetivo del mismo y un

mddulo de accionamiento esta”configurado para accionar selectivamente una o
e e e et g

L o6y
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mas valvulas de agua para permitir el paso de agua con el fin de ajustar el nivel
de agua de la mefciuina lavadora con base en las desviaciones entre la respuesta

inercial real del agitador y la respuesta inercial objetivo del agitador.

En otra modalidad, la presente invencion cumple las necesidades anteriores al
. - "
proporcionar una maquina lavadora programada para controlar automaticamente
el nivel de agua en una tina para recibir las prendas que se van a lavar. La

mgquina lavadora comprende un motor que impulsa el agitador de la maquina

lavadora. La maquina lavadora ademas comprende un excitador de:! moro

A Ve
acoplado para energizar al motor y /é/ una o mas valvulas de agua que responden a-

una senal de accionamiento respectiva para el paso de agua al interior de la tina.

‘./

Un controlado acoplado a una o mas valvulas de agua para suministrar la sefial de

. . . -~
accionamiento respectiva. El controlador a su vez, comprende un modulo d

seleccion configurado para seleccionar un nivel de agua objetivo con base en una
0 me(s. sefiales de seleccion de nivel de agua. El controlador comprende ademas

un modulo de medicion configurado para medir un parametro indicativo del nivel

: . . Sﬂ“w /! . e
de agua, con base en una respuesta inercial re4al del agitador. Un_modulo de
comparacién esta configurado para comparar la respuesta inercial real del agitador

con la respuesta inercial objetivo del agitador y un modulo de accionamiento

configurado para generar la sefial de accionamiento respectiva hacia la o las
valvulas de agua para ajustar el nivel de agua de la tina de la lavadora, con base
en las desviaciones entre la respuesta inercial del agitador y la respuesta inercial

objetivo del agitador.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Las caracteristicas y ventajas de la presente invencion se haran evidentes a partir
de la siguiente descripcién detallada de la invencion cuando se lea junto con los

dibujos que se acompahnan, en donde:

p

o

<
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A . ol
“maquina de lavado que muestra la presente invencion;

La Figura 2 es una vista frontal parcialimente 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 ejemplar.

La Figura 4 es una forma de ondaejemplar que ilustra una sefal de

salida proveniente del sensor de movimiento de la Figura 3.

La Figura 5 es un diagrama de blogue esquematico de un sistema de control

ejemplar de la maquina de lavado, que incorpora la presente invencion.

La Figura 6 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplar 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 gs un diagrama de flujo de una modalidad ejemplar del proceso de la

i

Figura 6.

\.)

La Figurd\B\js un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplar del proceso de la

Figura 6.

La Figura 9 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplar para controlar el nivel

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

AL g

La Fig.1 es una vista en perspectiva parciaimente cortada que muestra una

V4
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- Figura 9.

| ‘La Figur 10 es un diagrama de flujo de una modalidad ejemplar del proceso de la

sz Figur€1\1 muestra graficas ejemplares que ilustran, en la Figura 1'1'A, un patrén

de movimierfo del agitador que se desea cuando la carga que se a va lavar

comprende telas resistentes que requieren de un numero relativamente alto |

de movimientos por minuto o un desplazamiento angular por movimiento; y que

ilustra en Ia Figura 11B un patrén de movimiento del agitador que se desea
cuando la. carga que se va a lavar comprende telas delicadas que requieren un

nimero relatwamente pequefio de movimientos por minuto o desplazamientos

" angulares por movimiento.

Lag Figura@'\ues'tra graficas ejemplares que ilustran, en la Figura 12A, uha

respuesta inercial del agitador que puede presentarse cuando el nivel de agua )

" actual es relativamente bajo, en comparacién con un nivel de agua deseado de

una carga especif ca; que ilustra en la Figura 12B una respuesta inercial del
agntador que puede presentarse cuando el nivel de agua real ha sido ajustado en
forma ascendente con relacién al bajo nivel de agua ilustrado en la Figura 12A; y
que iluétra "édem_és, en la Figura 12C, los tiempos de detencion del agitador

relativamente cortos y relativamente largos, en comparacion con un tiempo - de

detencion 6pt_imo" intermedio para una carga especifica, y en donde cada uno-

" de estos tiempos de detencion esta asociado con un nivel de agua respectivo.

1Z2D

La Figura 13 es un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplar del proceso, para

controlar el nivel de agua.

]2



45

-
lLa Figura 14 muestra una familiai‘ejemplar de graficas que ilustran,

respectivamente, los tiempos de detencién del agitador en funcién del tamafio de

- lacargay del nivei de agua, tal como puede utilizarse en el diagrama__de flujo de
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la Figura 13 para determinar el nivel de agua.

La Figura 15 muestra una familia ejemplar de graficas que ilustran,
respectivamente, el tiempo de energizacién del motor en funcién del nivel de agua
y del tamaﬁb d_e carga, como las que se pueden utilizar en el diagrama de flujo de

la Figuré 13 péra determinar el nivel de agua.

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION

La ‘Figura 1 ilustra una maquina lavadora 10 ejemplar, que puede beneficiarse

facilmente de las técnicas de la presente invencién. Se apreciars que la maquina

de lavado ejemplar de la Figura 1 representa un 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 sebado.

La maquina incluye un gabinete 12 constituido por paneles respectivos que

" foi"mah los lados Iéterales, superior, frontal y trasero del gabinete 12. Una tapa
——— T —

articulada 14 esta __pi?dvista 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

- ihcluye, 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 también puede incluir indicadores adecuados 26, por

/3
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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

_ e_stado del ciclo.

En forma interna a la méquina lavadora 10 esta dispuesta una tina 28 que
contiene fluido, dentro de la cual estd montada de manera giratoria una canastilla
perforada 30 qué('_gira alrededor del eje vertical. Un agitador 32 colocado
verticalmer_\te e;%té conectado para que funcione con un motor eléctrico 34 a
través de un(_ensamblg? de transmisié‘rlj?‘; El motor 34 y el @‘ble“de
transmision pueden estar montados respectivamente sobre una plataforma 40

conectada al bastidbr de la lavadora 10.

- "En relacién__é la Figura 2, el agitador 32 esta unido por un eje 38 al"@
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de transmision 36, que a su vez es impulsado a través de una disposicién de
poleas mediante el motor 34, que puede ser un motor de condensador dividido
permanentemehte (PSC, por sus siglas en inglés). El motor 34 esta unido a la
unidad de transmisién 36 mediante una disposiciéon de poleas que puede inéluir a
una polea de 'arrastre 42 %a una polea conductora 44 conectadas por una banda
46. Como se sabe bien en este campo, la transmision 36 puede incluir un
engranaje de reduccion adecuado para transmitir radianes por segundo
relativamente bajos en un ciclo de agitacion en comparacién con un ciclo de

secado, y un acoplador para acoplar en forma mecanica la canastilla y la tina

para que conjuntamente reciban potencia de rotacién unidireccional en el ciclo de

secado, y desacoplar la canastilla 30 de la potencia de rotacion mientras que se
estda en el ciclo de agitacion, al tiempo que el agitador recibe potencia de

’
rotacidén reciproca. Se apreciara que pueden utilizarse una variedad de arreglos

de transmision de reduccién adecuados, conocidos por los expertios en este

é’ﬁé =32
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campo. También se puede apreciar que puede eliminarse la transmi_sién por

reduccién y conectar el agitador directamente a un motor adecuadamente

~ seleccionado.  El eje 38 se extiende en forma ascendente desde la unidad de

_ _transmisiéh 36 a través de la tina 28 y la canastilla perforada 30 hasta conectarse

con el agitador 32.

| A via de ejemplo y de manera enunciativa, con objeto de medir los radianes por

segundo del agitador o el'désplazamiento- angular y como mejor se muestra en la
Figura 3, la polea de'arr_astre 42 se acopla al eje del motor 47 que, de
preferencia, ih_c;luye una tira magnética bipolar 48 que puede incluir cuatro o mas

cambios de _jpo'laridad magnética con el fin de establecer un campo rhagnético

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 .forfha' proxima entre si, el campo magnético creado por la tira magnética:

48 on'g_ina_qtje 'el_l__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 1g.enera una cormiente de pulsos indicando los radianes por segundb

20

25

o%ésplaz'ar'hiento angular de la polea de arrastre 42. En vista de que puede

determinarse facilmente la relacion de engranes entre la entrada y salida de la
unidad de transmision, se puede acumular la corriente de pulsos en un intervaio
de tiempo conocido para determinar los radianes por segundo del agitador

respecto a ese intervalo de tiempo, o de la canastilla cuando ésta esta acoplada

 para girar. Adémés, al determinar el tiempo transcurrido de cada movimiento del

agitador, tarhbiéri 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.
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Se apreciara por los expertos que la disposicion anterior para determinar los
radianes por segundo del agitador o el desplazamiento angular es simplemente un
ejemplo ilustrativo ya que pueden utilizarse Ofros tipos de sensores de
movimiento, como tacometros, sensores Opticos, etc., en lugar del sensor de
efecto Hall, para medir los radianes por segundo del agitador o el desplazamiento
angular. También la 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 permanentemente dividido, esta conectado a un excitador dé motor
54 que esth conectado, a su vez a una fuente de corriente altena suministrando
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 devanados 58 y 60 y un condensador 62. Un protector térmico 64 puede
utilizarse para proteger los devanados 58 y 60 durante las condiciones de
sobrecarga eléctrica. Los devanados estan conectados selectivamente de
manera que pueda operarse un devanado como devanado en uso y el otro
devﬁ?ado como devanado auxiliar. Un par de interruptores de potencia 66 y 68
responden a las sefiales de control respectivas suministradas por un controlador
70 a fin de determinar cual de los devanados 56 y 60 va a ser el devanado en
uso y cual va a ser el devanado auxiliar, a fin de establecer la rotacion bi-
direccional o unidireccional del motor, dependiendo del ciclo de
operacion de la maquina lavadora. Como ejemplo y de manera Unicamente
enunciativa, los interruptores 66 y 68 pueden comprender triacs (tiristores bi-

direccionales), sin embargo, se apreciara que pueden utilizarse otro tipo de

interruptores bi-direccionales en lugar de los triacs de conmutacion 66 y 68, por

/6
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ejemplo, relés o interruptores mecanicos. Sin émbargo, el uso de triacs permite
un control relativamente preciso del momento en el que los devanados son
energizados o desenergizados de manera selectiva. Para lectores que estan
interesados en méas informacion respecto a la operacion y control de motores de
condensador permanentemente dividido, referirse a las paginas 138-159 del libro
de texto titulado “Frac;ional and Subfractional Horsepower Electric Motorsff 4th.
Ed., de Cyril G. Veinott y Joseph E. Martin, publicado por la McGly\aw-Hill Book
Company. Se apreciard que esta invencion no esta limitada a las maquinas
lavadoras que - utilizan un motor de condensador permanentemente dividido, ya
que las maquinas lavadoras que utilizan otros tipos de motores de induccion
AC (corriente ‘alter_na) o motores DC (corriente directa), por ejemplo, motores
electronicamente conmutados  sin escobillas, también pueden obtener los

beneficios de las técnicas de la presente invencion.

El uso del arreglo del motor y conmutacion de la Figura 5, permite una rapida
inversion de la direccion de rotacion del motor 34 mediante el energizado
respectivo de los devanados 58 y 60. Como ya se sugiri6 anteriormente, el control
del patréon de mdvimiento del agitador puede lograrse energizando selectivamente
el motor 34 con base en los radianes por segundo o el desplazamiento angular del

agitador, lo qué 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 modulo 72 del
R

1"

ontrol de patron de movimiento del agitador permite energizar el motor para
ejecutar un nivel deseado de movimientos por minuto o desplazamiento del
agitador al inicio de un movimiento de agitador respectivo, desenergizando el

motor hasta que el agitador llegue a una velocidad final predeterminada y

<
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~+ esperando 0 impartiendo un retardo de u-n"périodo /a( u}né seleccionado, y

10

. déépués, al franscurrir ese retardo, el motor 34 se invierte cambiando la polaridad

control del nivel de agua 74 permite controlar el nivel de agua' de la maquina
A e

lavadora, con base en la comparacion de las caracteristicas inerciales reales

del agitador que, en una modalidad ejemplar, puede medirse con un sincronizador,

- por ejemplo un tiempoﬁde detencién del agitador, contra un tiempo de detencion

predeterminado que es el objetivo, que toma en cuenta las caracteristicas

especiﬁcas de la carga que se va a lavar. Como se describe a continuacion, el

maédulo de control del. nivel de agua 74 permite generar sefales de accionamiento
MW :

-respectivas suministradas a los relés respectivos 76 para energiiér

.. selectivamente una 0 mas valvulas de agua 78 y permitir el paso de agua hacia la

15

20

25

' tina que contiene fluido en la méduina de lavado.

La Figura 6 es un diagrama de flujo de un proceso ejemplar 100 de la presente

invencion para controlar los patrones de movimiento respectivos del agitador en

.tjna maquina de lavado ‘due.tiene un excitador de motor 54 (Figura 5) acoplado

Apara energizar un motor 34 ’(Fi'gura 5) que acciona al agitador de la

maquina de lavado. En forma subsecuente al paso de inicio 102, el paso 104

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

una'o mas sefales de seleccién de patrén, de acuerdo a los datos que el operador
- ingrese con base en el tipo de tela de los articulos que se van a lavar, la

intensidad de lavado que se desea, etc. El paso 106 permite medir uno 0 mas

parametros indicativos del patron real del movimiento del agitador, por ejemplo los

radianes por segundo del agitador, el desplazamiento angular, etc. El paso 108 -

permite comparar el patron real del movimiento del agitador contra el- patron

deseado de movimiento del agitador. Por ejemplo, un cuadro de consulta (LUT,

de cdhmutacién de los interruptores 66 y 68. De manera similar, un médulo de Z

-

/8
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por sus siglas en Inglés) 80 ('Figura 5)o rpMLcontrolador 70 ge puede ( 4
utilizar paraxaalmacenar un patrén 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 sefiales de seleccion generadas
s de esta manera permiten seleccionar automaticamente a partir del cuadro LUT,
&} 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 excitador de motor para corregir la
desviacion entre el patrén real del movimiento del agitador y el patron del
10 movimiento deseado. Se apreciara que las interrelaciones operativa y funcional, )
. que se describen 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,

030

‘podran programarse en moédulos de aplicaciones informaticas (software)

respectivos que se almacenan para ser ejecutados en cualquier microprocesador
15 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 imitarse a los modulos de aplicaciones informaticas, ya que, si se

desea opcionalmente, pudieran utilizarse médulos de periféricos informaticos

e e e e e ————

(hardware) que instrumenten las mismas funciones.

20
~
~ {La Figura 7 gs un diagrama de flujo de una modalidad demostrativa del proceso

“ilustrado en la Figura 6. En forma subsecuente al paso de inicio 118, el paso 1 20

permite establecer los valores iniciales de las variables respectivas que
determinan un patron respectivo del movimiento del agitador. El paso 122 permite
25 acumular pulsos indicativos de los radianes por segundo del agitador al inicio de
cada movimiento del agitador respectivo, por ejemplo, un movimiento en

direccion dextrogira (CW, por sus siglas en inglés). Como se dijo antes, los pulsos juy

Wy

/9



10

15

20

25

AT 4yp

se. obtienen a partir del sensor de movimiento 50 (Figura 5) en un periodo /dc/

14

ti?:@) 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 gjemplos de las variables
respectivas que se inicializan en el paso 120 pueden comprender una variable
(X) que tiene un valor respectivo indicativo de pulsos objetivos durante un estado
de motor encendido. Una variable (Y) que tiene un valor respectivo indicativo de
pulsos objetivos durante un movimiento completo, una variable (Vf) que tiene un
valor respectivq indicativo de una velocidad objetivo final del agitador y una
variable (D) ihdiéatiVa 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 lleguen al valor de la variable X. El paso 128 permite mantener
un estado de fnotor apagado hasta que el agitador legue a la velocidad final
objetivo Vf. El paso 130 permite esperar en un estado de letargo por un periodo }c/
tiﬁmﬁ igual al valor de retardo (D). El paso 132 permite comparar el nimero de
pulsos que s& acumularon realmente durante un movimiento completo del

agitador, contra el valor de la variable Y.

Se apreciara que el paso anterior y los pasos subsecuentes de ajuste del
retardo, que se describen respectivamente, permiten controlar primero el
desplazamiento angular por movimiento del agitador y, después, controlar el
numero de movimientos por minuto. En particular el paso 136, al que se llega
a través 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 apreciard que la variable de retardo D sélo puede asumir
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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

agitacién 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 sefales de control suministradas al excitador de
motor, utilizando los valores ajustados de las variables respectivas X, Yy D,
para cada movimiento recﬁ)roco sucesivo, respectivo, del agitador, por lo menos
hasta que el tiempo del ciclo de agitacion de la maqguina lavadora se haya

completado.

Regresando 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 yalor objetivo de movimientos por unidad de tiempo. Como ya se
sugirio, el valor objetivo de movimientos por minuto puede, por ejemplo,
seleccionarse con base en el tipo de tela que se va a lavar. Por ejemplo, para las
telas resistentes, los movimientos objetivos 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



10

15

20

25

44 amp

16

unidad de tiempo, entonces el nodo conector E se conecta al paso de disminucion

138, que ya se describio. 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 sugirid antes, el paso 154 permite determinar si el tiempo del ciclo de
agitacion 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 sefiales de
control suministradas al excitador de motor, utilizando los 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 maquina

lavadora se complete.

La Figura 8 ¢s un diagrama de flujo de otra modalidad ejemplar del proceso 100

‘d&esta invencion.  En forma subsecuente al paso de inicio 200, el paso 202

permite ﬁjar los valores iniciales de las variables respectivas que determinan un
patron respéctivo del 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 respectivo del agitador. El bloque 206
ilustra algunas de las variables respectivas que pueden inicializarse en 8l paso
202. Como ya se sugirié antes, los ejemplos de las variables incluyen una variable
(X) que tiene j‘un valor respectivo indicativo de los pulsos objetivos durante un
estado de mc_itbr ‘encendido, una variable (Y) que tiene un valor respectivo
indicativo de los pulsos objetivos durante un movimiento completo, una variable
(V) que tiene un valor respectivo indicativo de una 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

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

17

paso 210 permite mantener un estado respectivo de motor apagado, hasta
que el agitador llega a la velocidad final objetiva VI. El paso 212 permite esperar
en un estado de letargo o reposo por un periodo Mé 0 igual al valor de retardo
D.

En contraste con la modalidad de I@ue permite ajustar iniciélmente el
desplazamiento angular dela\/gi_t7adq_r_;__ y después ajustar los movimientos por
minuto, la modalidad de {é Figura 8} ermite ajustar inicialmente los movimientos
por minuto -y después \\el'/’a;splazamiento angular del agitador. En
consecuencia, el paso 214 permite calcular el nGmero de movimientos por unidad
de tiempo. El paso 216 permite comparar el nimero calculado de movimientos por
minuto contra un valor objetivo de los movimientos por minuto. Si el valor
calculado del nimero de movimientos por unidad de tiempo es igual 0 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
agitacion 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 el o las sefiales de control

suministradas al excitador de motor, utilizando los valores ajustados de las

variables respectivas X, Y y D para cada movimiento reciproco sucesivo,

respectivo (dextrogira)CW y (levogira)CCW) 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 por minuto, entonces el nodo

conector B se conecta al paso 224 que permite comparar el valor de los pulsos

73
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acumulados contra la variable Y. Si el valor de los pulsos acumulados es mayor o
igual al valor dé la variable Y, entonces el paso 226 permite aumentar el valor 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 paso de retorno 230. Si el tiempo del
ciclo de agitacién 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 .d‘e la variable Y, el paso 232 permite aumentar el valor de la variable X. El
paso 234 permite disminuir el valor de la variable de retardo D y ademas permite

proceder al paso 226 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 ejemplar 300 de esta invencion

para controlar automaticamente el nivel de agua en una maquina de lavado que
tiene un excitador de motor acoplado para energizar un motor que impulsa al
agitador. En forma subsecuente al paso de inicio 302, el paso 304 permite
seleccionar automaticamente un nivel de agua objetivo con base en una o mas
sefales de seleccion de nivel de agua. El paso 306 permite medir un parametro
indicativo del nivel de agua con base en una respuesta inercial real del agitador,
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 continuacion 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

Ly
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detencion del agitador sera relativamente corto. Inversamente, si la carga es
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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. E! paso 308 permite comparar la respuesta
inercial real del agitador contra una respuesta inercial objetivo del agitador.
La respuesta inercial real 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 méas elevado en comparacién con una carga de telas
mas résisténtes que tiene el mismo peso que la carga de telas delicadas. Antes
del paso de retorno 312, el paso 310 permite accionar selectivamente una 0 mas
valvulas de agua, tales como, las vélvulas 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 real del agitador y la respuesta
inercial objetivo del agitador. Como ya se sugirié, se apreciara que las

interrelaciones operativas y funcionales que se describen en el contexto de la

Figura 9 y que se describiran a continuacion en el contexto de la Figura 10, para

controlar el nivel de agua, podran programarse en mddulos de aplicaciones
e ——
informaticas respectivas que se almacenan para ser ejecutadas en cualquier
(\"“V_ﬁ_m__'-“w . e R --"""‘““-*--“'"—-_—"--—. =
microprocesador adecuado en el controlador 70 (Figura 5). También se apreciara
— T — e
que la ejecucion de estas interrelaciones para controlar el nivel de agua no

necesita limitarse a mddulos de aplicaciones informaticas ya que, opcionaimente y

i st

="

si se desea, pueden utilizarse modulos de periféricos informaticos para

e —— =

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
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permite fijar los \/alores iniciales de las variables respectivas que determinan si
las valvulas de agua se van a accionar para dejar pasar el agua. El bloque 322
muestra variables ejemplares que pueden inicializarse en el paso 320, por ejemplo
una variable de contador (T) indicativa de que tan apretada es la carga, una
variable de contador (L) indicativa de qué tan holgada es la carga, una variable
(Vf) que tiene un valor respectivo indicativo de una velocidad final objetivo del
agitador, un tiempo de detencion objetivo del agitador y una variable (D) indicativa
de un valor de retardo. Las variables de contador T y L pueden indicar
respectiv'afne_hte la presencia de una carga relativamente apretada u holgada,
dependiendo' de si el tiempo de detencion del agitador es mayor o menor al tiempo

de detencion objetivo. Como ya se sugirid, el paso 324 permite seleccionar un

tiempo de detencién 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) permitira
recuperar un tiempo de detencién objetivo adecuado para ese tipo de tela.

Inversamente, si el usuario indica que la carga que se va a lavar comprende telas

“resistentes, entonces la memoria permitira recuperar un tiempo de detencion

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 Vf. EI paso 328, que se alcanza a traves

del nodo conector A, permite accionar las valvulas de agua para ajustar, cada vez
mas, el nivel de agua real hacia el siguiente nivel de agua, de manera que al
ejecutar una o mas iteraciones, puede eventualmente llegarse al nivel de agua,

como se describe a continuacion. El paso 330 permite ejecutar un numero

predeterminado de movimientos del agitador, por ejemplo, un nimero

suficientemente elevado de movimientos, como diez 0 méas, a fin de obtener

26
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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 real respectivo de cada movimiento del
agitador ejecutado, contra el tiempo de detencion objetivo. El paso 336 ~»permite
aumentar el valor de la variable T para cada tiempo de detencion respectivo 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 detencion respectivo 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 continua 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 |aVédora, entonces el paso 346 pemite aumentar el valor de
retardo D a fin de continuar al paso 342. Se apreciard que el paso 346, permite
reducir la posibilidad de daiio a la tela ya que un-méyor retardo D originaria que se
transfiriera menor energia de agitacion hacié 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
permitira iniciar o continuar un ciclo de agitacion respectivo de la maquina de

lavado antes del paso de retorno 348. Una vez que ha iniciado un ciclo de

R
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agitacion, por ejemplo, un ciclo de lavado, el proceso 300 puede ejecutarse en

‘intervalos de 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 afaden 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
demostrativa_s 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 excitador del motor, es decir, el porcentaje de

tiempo que el motor se energiza por cada movimiento. En un caso general, se
apreciard 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 porcentaje de
movimiento, etc., en donde el porcentaje de movimiento es igual @ Tencendido divido
en Tencendido MAS Tapagade. POr 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 la carga que se va a lavar, con base en las
verdaderas necesidades de la carga. A via de ilustracion de la operacion, el
patrén ejemplar del movimiento del agitador representado por la grafica de la
Figura 11A, puede corresponder a una condicion de lavado en donde van a
lavarse telas gruesas o resistentes. Como comparacion, el patrén ejemplar 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.
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La Figura 12, constituida por las Figuras 12A a 12C, ilustra respectivamente

graficas demostrativas que se generan al graficar 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, ST2
representa un tiempo de detencion objetivo para una tela especifica y, en
particular, ST2 corresponde a un nivel optimo 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 detencion, ST1 y ST3 respectivamente. En este ejemplo, ST1
correspond’e a un tiempo de detencion en una condicion donde el nivel de agua

uno esta muy por debajo del nivel de agua dos e incluso por debajo del nivel de

| agua tres y por lo tanto, el tiempo de detencién ST1 seria relativamente mas corto

en comparacion con los tiempos de detenci6n respectivos ST2y ST3.

Como se muestra en la Figura 12A, la grafica demostrativa corresponde a una
condicion de lavado donde el nivel de agua real 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., y,

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. l.nversamente. como se muestra en la Figura
12B, la grafica demostrativa mostrada alli corresponderia a una condicion de
lavado donde el nivel de agua real 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.
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La Fig_h'ra 13 muestra un diagrama de fiujo que ilustra otra modalidad ejemplar 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 Ié'v:a_:r,' por
ejemplo de tra_bajo pesado, delicada, etc. El paso 402 permite ademas i'hicializar
los. .v_al_ores'respectivos de las variables, por ejemplo nivel de agua, respeqto alas
variablés de contador T y L, como $é sugiere antes, pueden indicar la presencia
de una cafga relativamente apretada u holgada, dependiendo de si el tiempo de

detencion del agitador es mayor o menor respecto a un tiempo de detencion

| objetiv_o pér_é'u’n nivel de agua respectivo. El paso 404 permite accionar una 0 mas

. vélvulas de '”a_gua para llegar el nivel de agua siguiente. E! paso 406 permite

15

20

25

. establecer los valores respectivos de las variables Tapagado Y Tencendido:  S€

apreciara que en la modalidad de la Figura 13, Tapagado representa un tiempo de
detencion objetivo seleccionado como una funcién del tipo'de ropa o el nivel de
agua presente, ¥ Tencendido representa un tiempo de energizacion objetivo para el
fh‘étor que también se selecciona como una funcion del tipo de tela o nivel de agué

presente.

El paso 408 permite ejecutar un nimero predeterminado de movimientos (por
ejemplo, N 'rhbyimientos) con un valor fijo de Tencendido, Mientras que compara los
valores respecﬁx/os de Tapagado Objetivo, y de Tapagado real. Como ejemplo, si el
valor real de Tapagado €S Menor al valor.objetivo de Topagaco. la variable de contador
T puede_incréméntarse en uno. Inversamente, si el valor real de Tapagado €S Mayor
al valor objetivo de Tapagado, 12 variable de contador L puede incrementarse en uno.
Cémo fo apreciaran Io_s expertos en este campo, la técnica anterior permite

promediar los N movimientos a fin de determinar si la carga es relativamente
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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 cubico) es relativamente menor y probablemente se requiera mas

agua. El paso 410 permite comparar los valores respectivos de las variables de
contador T y L. Si la variable de contador T tiene un valor menor al
valor de la variable de contador L, entonces el paso 412 permite iniciar un ciclo de
enjuagado _6 de -lavado respectivo en donde el patron de movimiento del
agitador puede"ajustarse para proporcionar un desplazamiento angular deseado o
un nimero 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

estad ejecutando. Mas especificamente, el paso 414 permite ejecutar N

movimientos . del agitador mientras que compara los valores respectivos de

" “Tencendido ODjEtiVO ¥ Tencendico real. Como ejemplo, si el valor real de Tencendido €8

menor al valor objetivo de Tencendido, l@ variable de contador L se incrementa.
Inversamente, si el valor real de Tencensido ©S Mayor que el valor objetivo de
Tencendgido 18 Variable de contador T se incrementa. El paso 416 una vez mas
permite comparar los valores respectivos de las variables de contador TylL Siel
resultado de los pasos de comparacion respectivos 410 y 416 es que el valor de
la variable de contador T sea mayor a la variable contable L, entonces el paso

418 permite determinar si el nivel de agua actual esta 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 el paso 420 permite aumentar un valor de retardo después de la

desenergizacién del motor durante la ejecucion de cada movimiento. Sien el
paso de comparacion 416, el resuitado es que la variable de contador T no es

mayor a la variable de contador L, entonces el proceso continua de manera

2
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iterativa en el paso 414 hasta que el ciclo de lavado se haya terminado o bien

26

hasta que se requieran mas ajustes en el nivel de agua con base en el paso de

comparacion 416.

o
!
&

La Figura 14 muestra una familia o conjunto de graficas experimentales o i,

e

o

3

2

A

)

5

analiticas que muestran una relacion respectiva del tiempo de detencién del 7
agitador, como funcion del tamafio de carga y del nivel de agua. Se apreciara que
pueden db_ténerse gréficas adicionales, similares a las mostradas en la Figura 14
por diversoé tipos de ropa y, por lo tanto, se puede construir un cuadro de consuita
multi—di'me_nsional que almacene Tapagado COMO una funcién del tamafio de carga,

tipo de tela y nivel de agua.

La Figura 15v huestra una familia o0 conjunto de graficas demostrativas derivadas %."’Jgfmf
de experimentos y andlisis, donde cada una muestra una relacién respectiva del
tiempo de energizacion del motor como funcién del tamaiio de carga y el nivel de
“agua. Como ya se sugirié 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 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.

Mientras que se han mostrado y descrito en la presente las modalidades
preferidas de la invencion, sera obvio que estas modalidades se proporcionan
Gnicamente como ejemplos. A los expertos en las técnicas se les ocurriran varios

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

3
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En consecuencia, se pretende que la invencion esté limitada anicamente por el

27

espiritu y alcance de las reivindicaciones anexas.

33
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema de control para controlar automéaticamente el nivel de agua en
una maquina lavadora que tiene un motor acoplado para impulsar un agitador, el
sistema comprende:

un modulo)selector configurado para seleccionar una respuesta inercial

objetivo del agitador que sea indicativa de un nivel de agua deseado;

//\ N . . - . . »
/ un médulo de medicion configurado para medir un patrén indicativo del nivel

actual de agua con base en la respuesta inercial real del agitador; /

Y

/n modul}e comparacuSn configurado para comparar la respuesta inercial

\‘/

real del agitador respecto a la respuesta inercial objetivo del agitador; y

R . . . .
~un médulo Zie accionamiento configurado para accionar selectivamente una

0 mas valvulas de agua para permitir el paso de agua para ajustar el nivel de agua
de la maquina de lavado con base en las desviaciones entre la respuesta inercial

real del agitador y la respuesta inercial objetivo del agitador.

2. El sistema de la reivindicacion 1, que ademas comprende un
temporizador para suministrar una sefial de temporizador indicativo de la

respuesta inercial del agitador.

3. El sistema de las reivindicacione$ 1 a 2, que ademas comprende un

moédulo de inicializacién configurado para fijarvalores iniciales de las variables

;smmﬁivel de agua, las cuales estan definidas como una
variable de contador T indicativa de lo apretado de la carga, una variable de
contador L indicativa de lo holgado de la carga, una variable Vf que tiene un valor
respectivo indicativo de una velocidad objetivo final del agitador, un tiempo de

detencién objetivo del agitador y una variable D indicativa de un valor de retardo.

f
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4. El sistema de la reivindicacion 3, en donde' el tiempo de detencion

objetivo del agitador se selecciona con base en el tipo de itela que se va a lavar.

5. El sistema de las reivindicaciones 1 a '4, en dondle el parametro indicativo
del nivel de agua con base en la respuesta inercial del agitador comprende un
tiempo de detencion real, respectiva del agitador al desenergizar el excitador del

motor, hasta que el agitador llegue a la velocidad objetivo final.

6. El sistema de las reivindicaciones 1 a 5, en donde el médulo de
ac@o estd configurado para accionar las véMulas de agua a fin de

aumentar el valor de agua actual al siguiente nivel de agua.

7. El sistema de la reivindicacion 6, que ademas comprende un mddulo de
control configurado para ejecutar un nimero preéleterminédo de movimientos del

agitador para medir el tiempo de detencion real respectivo de cada movimiento

ejecutado por el agitador.

8. El sistema de las reivindicaciones 1 a 7, en donde el mddulo de
comparacion esta configurado para comparar el tiempo de detencién real
peren = ‘

respectivo de cada movimiento ejecutado por el agitador; respecto al tiempo de

detencion objetivo.

9. El sistema de las reivindicacio donde el modulo de control
: A

estd configurado para incrementar la variable de contador T si el tiempo de

detencion real es mayor al tiempo de detencion objetivo.

35
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10. El sistema de las reivindicaciones 7 a 9, en donde el modulo de controi

@KL

R—n.

esta configurado para incrementar la variable L si el tiempo de detencion es menor

al tiempo de detencion obijetivo.

11. El sistema de las reivindicaciones 1 a 10, en donde el médulo de

comparacion esta configurado para comparar el valor de la variable T contra el
<

Sy
valor de la variable L.

12. El sistema de las reivindicaciones 7 a 11, en donde el médulo de control

—

esta configurado para continuar el ciclo de agitacion si el valor dé la variabl_e' Les

mayor al valor de la variable T del contador.

13. El sistema de la reivindicaciéon 12, que comprende ademas un médulo
ﬁ___‘_‘______‘

para determinar si el nivel de agua actual es el nivel més alto permisible.

14. El sistema de las reivindicaciones 7 a 13, en donde el modulo de control

estd configurado para incrementar el valor de la variable de retardo D antes de

regresar al ciclo de agitacion.

15. Un sistema de control para controlar automaticamente el nivel de agua
en una maquina lavadora que tiene un motor acoplado para impulsar un agitador.
El sistema comprende:

un mdédulo para seleccionar una respuesta inercial objetivo del agitador que

sea indicativa de un nivel de agua deseado;

un rribdulo para fijar los valores iniciales de las variables respectivas, para

i3

controlar el nivel de agua y en donde las variables respectivas comprenden una

variable de contador T indicativa de lo apretado de la carga, una variable de

<

?

@

<
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contador L indicativa de lo holgado de la carga, un tiempo de detencion objetivo
del agitador (Tapagado) ¥ Un tiempo de energizacion objetivo del mofor (Tencendido):

un médhlo ra medir un patrén indicativo del nivel actual de agua, con
base en la ris/g%gim_ inercial real del agitador;

un Wra comparar la respuesta inercial real del agitador respecto a
la repuesta inercial objetivo del agitador y donde la respuesta inercial objetivo del

agitador se basa en un conjunto de relaciones que respectivamente toman en

cuenta el nivel de agua y el tamaiio de la carga; y
/’(
unimadulo/para accionar selectivamente una o mas valvulas de agua para

permitir el paso de agua para ajustar el nivel de agua de la méquina de lavado con
base en las desviaciones entre la respuesta inercial real del agitador y la

respuesta inercial objétivo del agitador.

16. El sistema de la reivindicacién 15, en donde el tiempo de detencion

objetivo del agitador se selecciona con base en el tipo de tela que se va a lavar o

el nivel actual del agua.
17. El sistema segun las reivindicaciones 15 a 16, en donde el parametro
indicativo del nivel de agua comprende un respectivo tiempo real de energizacion

del motor.

18. El sistema segun las reivindicaciones 15 a 16, en donde el parametro

indicativo del nivel de agua comprende un respectivo tiempo real de detencion del

agitador.

457 aas
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RESUMEN DE LA INVENCION

Se proporciona un proceso para controlar autométicamente el nivel de agua en
una magquina lavadora que tiene un excitador de motor acoplado para energizar un
motor que impulsa al agitador. El proceso permite seleccionar un nivel de agua
objetivo con base en una 0 mas sefiales de seleccion de nivel de agua. El método
permite ademas medir un patron indicativo del nivel actual de agua con base en la
respuesta inercial real del agitador. Un método de comparacion permite comparar
la respuesta. inercial real del agitador contra la respuesta inercial objetivo del
agitador, y un paso de seleccion permite accionar en forma selectiva una o mas
valvulas de agua para permitir el paso de agua, a fin de ajustar el nivel de agua de
la maquina lavadora con base en las desviaciones entre la respuesta inercial real

del agitador y la respuesta inercial objetivo del agitador.

3
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FIG. 7A

120

122

124



507 gvs

7/19

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

— 126

|

Mantener un estado respectivo de motor apagado hasta que
el agitador llegue la velocidad final objetivo Vs

— 128

|

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

l

¢ El valor de
los pulsos
actualmente
acumulados
es2Y?

FIG. 7B

130



FIG. 7C

146

©
l

8/19

v

So%°

g2

/ 136

Incrementar el val

or de la variable X

138

/

Disminuir el valor de la variable de
retardo D, por ejemplo, hasta un
valor no menor a cero

Disminuir el valor de la variable X

L

/ 148

por minuto

Calcular el nimero de movimientos

iSe
complet6 el
tiempo de
agitacion?

Retorno

142

152

/

l

¢ El valor calculado
de
movimientos/min
es < el valor
objetivo de
movimientos/min?

150

Aumentar el valor de retardo D

completo el
tiempo de
agitacion?

éSe

FIG. 7D




9/19
200

| -

202

Establecer los valores iniciales de las variables respectivas

que determinan un patron respectivo del movimiento de
‘agitacién

! 7

Acumular pulsos indicativos de los radianes por segundo de

agitador al inicio de cada movimiento de agitacion respectivo

l

206

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 (Vi) que tiene
un valor respectivo indicativo de una velocidad final objetivo
del agitador y una variable (D) indicativa de un valor de
retraso

FIG. 8A
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Mantener el estado de encéndido del motor hasta que los /

pulsos acumulados lleguen al valor de la variable X

210

Mantener un estado respectivo de motor apagado hasta que
el agitador llegue Ia velocidad final objetivo Vs

l 212

Esperar en un estado de letargo por un periodo de tiempo
igual al valor del retardo D
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Seleccionar una respuesta inercial objetivo del agitador

|

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

|

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

|

Accionar selectivamente uno o mas valvulas 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
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Establecer los valores iniciales de las variables respectivas
para controlar el nivel de agua

320

J o 322

Las respectivas variables comprenden una variable (T)
indicativa de qué tan apretada esta la carga, una variable
contable (T) indicativa de qué tan holgada esta la carga, una
variable (Vi) que tiene un valor respectivo indicativo de una
velocidad final objetivo del agitador, un tiempo de detencion
objetivo del agitador, y una variable (D) indicativa de un valor
de retardo

l - 324

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

Generar una sefial de temporizador indicativa de la
respuesta inercial del agitador

FIG. 10A
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Accionar una o mas valvulas de agua para ajustar
incrementalmente el nivel actual de agua hacia el siguiente
nivel de agua

l / 330

Ejecutar un numero predeterminado de movimientos del
agitador

l " / 332

Medir el tiempo de detencién de cada movimiento de
agitador ejecutado

1 .

Comparar el tiempo de detencion actual de cada movimiento
de agitador ejecutado contra el tiempo de detencion objetivo

l / 336

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

338

v /

Aumentar la variable L para cada tiempo de detencion que
es menor que el tiempo de detencion objetivo

|

FIG. 10B
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Jimena Escobar U.

(Apoderada)
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Folios 008

Patente de Invencion Patente de Modelo de Utilidad ]
Via Nacional |:|
Via PCT (fase nacional) [ | Cap.| ] Cap. I ]

Solicitud Internacional n.°
Fecha de Presentacion Intrnl.

Como resultado del examen de fondo, realizado con fundamento en el articulo 45
de la Decision 486 de la Comision de la Comunidad Andina, se le comunica:

1. Documentos estudiados

1.1 Descripcién: Folios 4 a 38 como se radicé inicialmente
Folios 242 a 276 modificacién
Folios 344 a 371 otra modificaciéon
Folios 469 a 495 nueva modificacién.

1.2 Reivindicaciones: Folios 39 a 48 como se radicd inicialmente
Folios 277 a 286 modificacién
Folios 372 a 379 otra modificacién
Folios 496 a 499 nueva modificacién.

1.3Dibujos: No se presentaron como se radicé inicialmente
Folios 303 a 320 modificacion
Folios 501 a 519 nueva modificacién.

1.4 Prioridades: Folios 52 a 170, 99-12-30, US, 60/173 774
Folios 171 a 227, 00-05-31, US, 09/583 466

1.5 Respuestas del solicitante Folios 338 a 343A y folios 409 a 468.
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2. Objeto de la invencion

o Titulo de la solicitud: Sistema de conirol y proceso para controlar
automaticamente el nivel de agua en una maquina lavadora, folio 340.

o El objeto de la presente solicitud de patente de invencion consiste en
suministrar un sistema para controlar automaticamente el nivel del agua en una
lavadora doméstica, que emplea los datos del tipo de tela, de la cantidad de
suciedad que tiene y del volumen de la carga para predeterminar unas
caracteristicas inerciales del agitador, realizar las lecturas de los valores reales
correspondientes compararlos con los valores objetivo predeterminados y
realizar los ajustes para corregir las desviaciones respecto al nivel del agua en
la maguina.

El problema planteado en esta solicitud es satisfacer la necesidad de regular el
nivel del agua en una mdaquina lavadora doméstica de ropa, de tal forma que,
cuando la carga sea mayor, el nivel sea mayor; y, cuando se requiera un
lavado mas intenso (la carga esté apretada o esté muy sucia), también sea
mayor ¢l nivel, mientras que si el tipo de telas a lavar es liviano o la ropa esta
ligeramente sucia, el nivel del agua sea menor.

Para solucionar este problema técnico la solicitud en estudio proporciona un
sistema que toma en cuenta las caracteristicas inerciales de la carga para
deducir el nivel de agua que debe haber (nivel objetivo) en la maquina
lavadora, realizar la comparacion entre el nivel real y el nivel objetivo y
accionar las valvulas del agua para corregir las desviaciones entre estos
valores.

Clasificacion Internacional de Patentes (IPC): DO6F 33/02

3. De la solicitud de Patente

Descripcidn (articulo 28 D. 486)
o Durante el andlisis del texto de la descripciéon y de las ilustraciones
anexadas, se observaron los siguientes defectos:
1) En el titulo o nombre de la invencion se menciona un proceso que no se ha
reclamado en las reivindicaciones, por lo que debe ser suprimida esa mencion.
2) En la pagina 3, folio 471, se menciona por primera vez, un médulo. Este
término, segun el Diccionario de la Real Academia Espafola (DRAE), significa
Pieza o conjunto unitario de piezas que se repiten en una construccién de
cualquier tipo, para hacerla mas facil, regular y econémica, pero dentro del
contexto parece aplicarse a cuestiones abstractas, como se deduce de lo que
se dice en la expresion se apreciara que las interrelaciones operativa y
funcional, (...) con respecto al conirol de los patrones del movimiento del
agitador, podran programarse en mddulos de aplicaciones informéticas
(software) respectivos que se almacenan para ser ejecutados en cualquier
microprocesador adecuado en el controlador (...) que se encuentra en la pagina
13, folio 481; idea que se repite en la pagina 19, folio 487.
Lo anterior nos conduce a una objecion que va mas alla de lo formal, en primer
lugar, en el Concepto Técnico n.° 1578, folio 331 se habia objetado una
expresion (modulo de software) relativa al mismo término cuestionado: médulo;
y, en segundo lugar, el hecho de que en ninguna parte de la solicitud se
especifica como son todos y cada uno de los mddulos que se mencionan en




<18

522~
ella; lo cual nos lleva a concluir que la descripcion no es suficientemente
completa como para que un tercero la lleve a cabo,
Este defecto, entonces -al ser insubsanable, porque no se podria superar sin
que se vean afectados los alcances de la proteccion que puede obtener el
solicitante- seria suficiente para negar de plano la solicitud, porque, directa o
indirectamente se encuentra en todas y cada una de las reivindicaciones.
No obstante, dado que la apreciacion del examinador puede ser,
involuntariamente, equivocada, se le da al solicitante la oportunidad de
expresar su opinién al respecto.
3) En la pagina 4, folio 472, aparece la expresion un excitador de moro cuyo
significado no corresponde al contexto.
4) En la pagina 5, folio 473, se encuentran por primera vez las expresiones
Figura 7, Figura 8 que no corresponden a ninguna figura anexada. En los folios
506 a 511, se encuentran las figuras 7A, 78, 7C, 7D, 8A, 8B, 8C y 8D que, en
cambio, no son mencionadas en la Breve descripcién de los dibujos. Algo
similar ocurre con las expresiones Figura 10, Figura 11, Figura 12 que
aparecen en la pagina 6, folio 474, con la excepcion de que alli se mencionan
las figuras 12A a 12C -pero no se menciona la figura 12D, que se encuentra en
el folio 517-. Con relacién a la Figura 12D, ademas, se observa que no se
menciona dentro del texto de la descripcién; por lo que simplemente, se debe
omitir del todo su inclusion.
5) En la pagina 8, folio 476, aparece la expresion ensamble cuyo significado,
segun el Diccionario de la Real Academia Espafiola (DRAE), no corresponde al
contexto.
8) En la misma pdagina 8 aparece la expresion ensamble de transmisién (36)
pero, en la figura 1, folio 501, el nimero (36) sefiala a la misma pieza sefialada
con el (28), esto es, una tina. Se debe corregir la figura.
7) En la misma pagina 8 aparece la expresion el agitador recibe potencia de
rotacion reciproca cuyo significado se desconoce, porque no se ha identificado
el sujeto de la reciprocidad.
8) En las figuras 14 y 15, folio 519, aparecen los valores de peso en unidades
diferentes a las del Sistema Internacional.

o La descripcion no cumple con los requisitos de claridad y divulgacion
completa, lo que dificulta o impide su comprension y ejecuciéon de acuerdo al
art. 28 de la Decision 486

Reivindicaciones (articulo 30 D 486)

o Durante el analisis del texto de las reivindicaciones se observaron los
siguientes defectos:

1) En la reivindicacion 1, folio 496, aparece, por primera vez en el capitulo
reivindicatorio, el término médulo. Nos remitimos aqui a la objecién que se
realizé arriba al respecto.

2) En la reivindicacién 3, folio 496, aparece la expresion el sistema de las
reivindicaciones 1 a 2 que debe ser aclarada, porque entre 1 y 2 no hay
reivindicaciones. Lo similar es aplicable a la reivindicacion 9, donde se reclama
el sistema de las reivindicaciones 7 a 8.

3) En aras de la concision, la reivindicacion 15, folios 498 y 499, se puede
adaptar para que dependa de la reivindicacion 1 y, en consecuencia, se deben
hacer las adapciones pertinentes en las reivindicaciones 16 a 18.
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o Las reivindicaciones no cumplen con los requisitos de definicién, claridad y
concision de acuerdo al Art. 30 de la Decision 486. Debe entenderse que las
reivindicaciones dependientes de las reivindicaciones objetadas son, asimismo,
objetadas, por razones analogas.

Se deben presentar, entonces, nuevos capitulos descriptivo y reivindicatorio,
ambos completos, junto con un nuevo juego de dibujos, donde se hayan
corregido todas las objeciones que se han hecho arriba. Esto con el fin de evitar
-cuando solo se presentan algunas paginas sueltas corregidas- que el lector
tenga que desplazarse desde un sitio a otro de la solicitud y luego regresar a
donde estaba antes sin perder la ilacion de la lectura, porque esto produce
confusion y afecta negativamente la claridad de dichos capitulos.

No debe olvidar el solicitante que, si se mantiene la objecion respecto a la falta
de suficiencia de la descripcion -lo mas probable-, las modificaciones que se le
hagan a la solicitud podrian resultar inconducentes.

4, Determinacion del Estado de la Técnica

o Las fechas que se han tenido en cuenta para determinar el Estado de la
Técnica son las

Fechas de presentacion de las solicitudes prioritarias 99-12-30 y 00-05-31

e Se realizd la blusqueda en el estado de la técnica de documentos
relacionados con la solicitud teniendo en cuenta la fecha indicada; y durante
la busqueda de anterioridades se encontraron los siguientes documentos,
que forman parte de la familia de patentes de la presente solicitud: Patente
US 6 446 291 B1 del 02-09-10; Patente US 6 415 469 B1 del 02-07-09,
solicitud publicacion MX PA0001232 A del 05-03-09; y solicitud publicacién
MX PA00012933 A del 05-03-09, en los folios 334 a 337 se anexaron las
copias de las primeras paginas de estos documentos. También se
encontraron los siguientes documentos que forman parte del estado de la
técnica mas cercano al ojpieto de la solicitud:

n.q Documento | Titulo Fecha de
i publicacién
Patente US 4 335 592, cuyo |
inventor es Fumio Torita, | «Automatic washer» (Una lavadora
D1 quien le cedid sus derechos | automatica) 1962-06-22
a la Tokyo Shibaura DKK '
i Patente US 5 144 819,
| cuyos inventores son Isao
Hiyama, Yoshio Niwase,
D2 Yousuke Nagano, . «Controlier of a washing machine» (Un 1992-09-08
Shigeharu Nakano y i controlador para una maquina lavadora)
Tamoru Shikamori, quienes
le cedieron sus derechos a |
la Hitachi, Ltd. '
Patente US 5 161 393, «Electronic washer control including
cuyos inventores son automatic load size determination, fabric
Thomas R. Payne, Steven blend determination and adjustable
D3 A. Rice, Douglas A. Able y washer means» (Un control automatico 1992-11-10
Donald R. dickerson, para lavadora, que incluye: la
quienes le cedieron sus determinacién del tamafio de la carga y de
derechos a la General la mezcla de tejido; y, los medios de
Electric Company ajuste de la lavadora)




n.° Documento , Titulo

AYAS

| ‘T Fechade j
h

‘ publicacié
i Patente US 5208 931,
Jf:ilii?lsﬁl\m\l;\elﬁltigrrﬁ: S;;:gm «Laundry machines and/or methods of
D4 | Shackl o}:k Davi d J. Ens or' controlling the same» (Unas maqguinas 1993-05-11
quienes l’é o edieroh SUS ! lavadoras o los métodos para
derechos a la Fisher & controlarias)
Paykel Limited J

En los folios 389 a 408 se anex6 la copia de las paginas pertinentes de estos
documentos.

5. Respuesta a los argumentos del solicitante:

6.

Si bien el solicitante subsand la mayoria de los defectos anotados en los
Conceptos Técnicos n.° 1578, folios 328 a 337; y, n.° 2290, folios 381 a 408, en
las modificaciones presentadas se observaron ciertos defectos que fueron
anotados arriba.

Ahora bien, la argumentacion sobre el pretendido nivel inventivo del objeto de la
solicitud, ver folio 411, esta por completo descaminada: se refiere a las ventajas
del uso del efecto Hall con relacién a la lavadora, cuestidon que no es reclamada
explicitamente en ninguna de las reivindicaciones. Por supuesto ... en las
reivindicaciones se habla de respuesta inercial [que puede ser medida con
ayuda de un sensor de efecto Hall], pero, como el solicitante mismo dice, ver
folios 477 y 478, el' sensor de efecto Hall se describe a manera de ejemplo -no
se limita en las reivindicaciones- y pueden usarse otros tipos de sensores de
movimiento para ese fin.

En cuanto a la sugerencia hecha por el examinador, respecto a un eventual
cambio de modalidad de la solicitud a patente de modelo de utilidad, ver
folio 387, se entiende rechazada por conducta concluyente, ya que el solicitante
no se pronuncié explicitamente al respecto.

Analisis de patentabilidad (articulo 14 D486)

A partir de lo divulgado en la descripcion, da la impresién que el objeto de Ia
solicitud sea proteger un algoritmo -no muy bien definido- para controlar una
maquina lavadora doméstica. No se reclama ningln dispositivo fisico que
permita realizar el control (aparte de un microprocesador), se mencionan
entradas de datos (parametros como el tipo de tela, el grado de suciedad, el
peso de la carga, etc.) a un centro de control (puede pensarse en una
computadora o un microprocesador) donde se realizan unos calculos,
tampoco bien definidos, pero, al parecer, relativamente simples; y donde se
producen unas sefiales de salida que efectlian el control mediante unas
variables propias de la maquina (velocidad de rotacion, apertura y cierre de
valvulas, tiempo de funcionamiento); en todo lo cual no se aprecia una
actividad verdaderamente inventiva. Esta impresién se halla reforzada por lo
que el solicitante dice en los folios 481 y 487: se apreciaré que las
interrelaciones operativa y funcional, (...) con respecto al control de los
patrones del movimiento del agitador, podran programarse en médulos de
aplicaciones informéticas (software) respectivos que se almacenan para ser
ejecutados en cualquier microprocesador adecuado en el controlador (...) por
lo que, mas que impresién, es practicamente una certeza.

Por esta causa, se pueden realizar ciertos analisis, a continuacion:
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Reivindicaciones 1 a 14: Un sistema de control, para controlar
automaticamente el nivel de agua en una maquina lavadora que tiene un motor
acoplado para impuilsar un agitador, que comprende: un moédulo selector
configurado para seleccionar una respuesta inercial objetivo del agitador que
sea indicativa de un nivel del agua deseado; un mddulo de medicion
configurado para medir un patrén indicativo del nivel actual de agua, con base
en la respuesta inercial real del agitador; un médulo de comparacion
configurado para comparar la respuesta inercial real del agitador con la
respuesta inercial objetivo del agitador; y, un médulo de accionamiento
configurado para accionar selectivamente una o mas valvulas de agua para
permitir el paso del agua para ajustar el nivel del agua de la maquina de lavado
con base en las desviaciones entre la respuesta inercial real del agitador y la
respuesta inercial objetivo de este.

Reivindicaciones 15 a 18: Un sistema de control, para controlar
automaticamente el nivel de agua en una maquina lavadora que tiene un motor
acoplado para impulsar un agitador, que comprende: un médulo para
seleccionar una respuesta inercial objetivo del agitador que sea indicativa de
un nivel del agua deseado; un modulo para fijar los valores iniciales de las
variables respectivas para controlar el nivel del agua, donde estas comprenden
una variable de contador T indicativa de lo apretado de la carga, una variabie L
indicativa de lo holgado de la carga, un tiempo de parada objetivo para el
agitador (tapagaco) Y UN tiempo de energizacion objetivo para el motor (tencendido);
un moédulo para medir un patrén indicativo del nivel actual de agua, con base
en la respuesta inercial real del agitador; un moédulo para comparar ia
respuesta inercial real del agitador con la respuesta inercial objetivo del
agitador, donde esta respuesta se basa en un conjunto de relaciones que
toman en cuenta el nivel del agua y el tamario de la carga; y, un médulo para
accionar selectivamente una o mas valvulas de agua para permitir que el paso
del agua ajuste al nivel del agua de la maquina de lavado con base en las
desviaciones entre la respuesta inercial real del agitador y la respuesta inercial
objetivo de este.

En adelante, los nimeros de referencia corresponden a los de cada uno de los
documentos de que se trata:

En el documento D1 se revela, entre otras cosas, una maquina lavadora que
tiene un motor (22) acoplado para impulsar un agitador (20) mediante una
transmisiéon (30); que tiene, ademas, un procesador o CPU (60) al cual se
alimentan unas sefiales de: encendido (61), proteccién (62), seleccién de
programa de lavado [estdndar o pesado o liviano] (64), tipo de operacién
(lavado (62) o enjuagado (66) o escurrido (67)], nivel de agua (68), generacién
de pulsos (70) y deteccion de la rotacién (78), ver figura 3 de D1, folio 391. D1,
ademas, ensefia, ver columna 4, folio 394, que el detector de rotacion (78)
comprende, por ejemplo, un tablero magnético rotatorio (99), fijado a la
superficie superior de una polea (34) conectada al mecanismo de embrague
(38) y un interruptor magnético (100) colocado encima, apenas espaciado para
permitir el paso del tablero. Este montaje es, practicamente, un generador de
pulsos (70), cuyas sefiales se envian al contador de pulsos, pulsos que
corresponden a los giros de la tina. Puede verse que aqui se insinda una
aplicacién del efecto Hall. No revela explicitamente, sin embargo, este
documento, un dispositivo para medir o cuantificar la respuesta inercial, pero el
detector de rotacion divulgado se acerca significativamente a ello.
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En el documento D2 se revela, entre otras cosas, una maquina lavadora que
tiene un motor (8) acoplado para impulsar un agitador (6) mediante una
transmision (9) que incluye una polea (9a) y una correa impuisora (9b), un
detector del nivel de agua (26), selectores de: nivel de agua, velocidad de
agua, tiempo o ciclo de lavado, tipo de enjuague, tipo de exprimido, y sensores
de cantidad de ropa, calidad de ropa y sobrecarga. Este documento D2
tampoco divulga explicitamente nada respecto a la respuesta inercial, sin
embargo, su detector de clase de ropa se acerca a ello.

En el documento D3 se revela, entre otras cosas, una maquina lavadora que
tiene un motor (14) acoplado para impulsar un agitador; y tiene, ademas, unos
medios para calcular la carga de ropa mediante el calculo del momento de
inercia de la carga. Esto significa que tiene unos medios para medir la
respuesta inercial. Ademas tiene medios para realizar el control de la
operacion de la lavadora con base a esta respuesta inercial. Este documento,
. difiere del objeto de la solicitud en que no cita explicitamente integralmente
todos los restantes elementos reclamados en las reivindicaciones.

En el documento D4 se revela, entre otras cosas, una maquina lavadora que
tiene un motor (10) acoplado para impulsar un agitador (4); ademas tiene unos
medios de control (15) asociados al motor (10) y unos medios para calcular la
carga que emplean la energizacion ~ desenergizacion para establecer los
tiempos que tarda la tina en pararse después de que haya alcanzado una
velocidad preestablecida (indica 40 rpm, por ejemplo) y se ha suspendido la
energizacion. Esto, evidentemente, es una manera de medir la inercia de la
carga. Este documento, difiere del objeto de la solicitud en que no cita explicita
ni integralmente todos los restantes elementos reclamados en las
reivindicaciones.

Nivel inventivo (articulo18 D486)

. o El objeto de la solicitud se fundamenta en determinar ciertas variables que
influyen en la eficacia del lavado en una maquina lavadora -en lo cual no hay
actividad inventiva-, establecer los medios para medirlas -que, en este caso,
tampoco es inventivo, son convencionales- y realizar los ajustes pertinentes en
las sefiales de control de la maquina después de realizar ciertos calculos -en lo
cual tampoco hay una actividad inventiva.

o Se puede observar, a partir de las ensefianzas reveladas en los documentos
citados arriba, que el objeto de la solicitud habria sido sugerido por la
combinacién de las ensefianzas de los documentos D1 (o D2) y D3 con los
conocimientos normales de una persona del nivel medio en la técnica. De
manera mas compleja se derivarian, también, de la combinaciéon de D2 y D4,
pero este aspecto no es motivo para objetar el nivel inventivo, Gnicamente se
objeta, entonces, por la primera combinacién mencionada.

e En cada uno de estos casos, tomados aisladamente [esto es, en cada
reivindicacion objetada considerada por separado] la combinacién, en si misma,
es evidente, porque se trata de la combinacion de elementos conocidos que son
tomados de campos relacionados con la tecnologia en cuestion y porque la
combinacion estd basada en la escogencia de un numero limitado de
posibilidades; ademés la combinacién no implica un efecto que es mayor que, o
diferente de, el efecto esperado de la suma de los efectos de cada uno de los
elementos combinados tomados individualmente, en otras palabras, en cada
uno de estos casos enh consideracion, no se obtiene un resultado sorprendente



AY4

i
o inesperado. También, para determinar que la combinacién es obvia, se
establecié que con la combinacién no se supera ningun prejuicio de los expertos
en el arte.

13. Conclusion:

Los requisitos de patentabilidad de la presente solicitud se encuentran afectados
negativamente por la falta de claridad y suficiencia de la descripcion y por la faita
de claridad, definicién y de concision de estas ultimas.

Los requisitos de patentabilidad de la presente solicitud también se encuentran
afectados negativamente asi:

n.’° B Documento ) Reggg;?;;’fi“ Tqisito que aﬁecta
D1 US 4 335 592 1a18 Nivel Inventivo
D2 US 5 144 819 1a18 Nivel Inventivo
D3 !  US5161303 : 1a18 Nivel Inventivo
' D4 | US 5 208 931 | - Estado de la‘técnica

En cumplimiento del articulo 45 de la Decision 486 de la Comision de Ia
Comunidad Andina, se le indica que debe dar respuesta dentro del término' de
sesenta dias contados a partir de la fecha de notificacién de la presente
comunicacion. En caso de no dar respuesta al presente requerimiento, o0 si a
pesar de la respuesta subsistieran los impedimentos para la concesmn se
denegara la patente.

Notifiquese el presente oficio conforme a lo dispuesto en el nimero 5.2, letra ¢),
del capitulo quinto del titulo primero de la Circular Unica n.° 10 de 2001.

ALIX CARMENZA CESPEDES DE VERGEL
Jefe de Division defNuevas Creaciones

El anterior requerimiento fue notificado por fijacién en lista, de fecha

.2 ABR. 2008

EXAMINADOR TECNICO

CONCEPTO TECNICO n.° 0845 Cédigo n.° 202009




