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Na. Solicitud Internacional PCT/US2008/010720
Fecha de Presentacién Internacional 15/Septiembre/2008

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 comunica:

1. Documentos estudiados

Descripcion: Folios 51a 77 13/Abrilf2010
Reivindicaciones: Folios 78 a 86 13/Abril/2010
Dibujos: Foliocs 88 a 101 13/Abril/2010
Prioridad: US 60 833 706 14/Septiembre/2007
US 61 135 402 21/Julio/2008
US 12 207 913 10/Septiembre/2008

2. Analisis de la Prioridad

Se acepta la reivindicacién de Pricridad porque: esta solicitud fue presentada
dentro del plazo establecido (Art. 9 D 486) y su contenido técnico corresponde
con el de la prioridad reivindicada.

3. Objeto de la invencién

Titulo de la solicitud: “Sistema y método para maximizar el ahorro de energia en
motores de induccion AC bajo todas las cargas” {(modificado en el FI. 116).

E! problema planteado en esta solicitud consiste en la necesidad de un método vy
sistema para motores de induccidn AC que controlen el motor a un punto
operativo calibrado especifico en cada carga. Los puntos operativos tomados a
traves de todas las cargas definiran una linea de control o una curva de control.
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Adicionalmente, la necesidad de un método y un sistema para motores de
induccién AC que sean capaces de|reconocer cuando un motor empieza a
deslizarse y esta a punto de atacarse y que utlicen esa informacion para
determinar la linea de control callbrada para maximizar en ahorros de energia en
cada carga. ‘;

Para resolver este problema técnico la E;olicitud en estudio proporciona un sistema
y un método para maximizar ios ahorros de energia en motores de induccién AC
en cada carga en donde se calibra Un motor en uno o mas puntos de carga;
establecer una linea curva de control, que después se programa en una memaria
no volatil del controlador del motor. Un procesador de sefial digital (DSP) una
parte de la arquitectura de bloque cérrado del controlador del motor posee la
capacidad de observar los parametros|de motor tal como la corriente, dngulos de
fase y voltaje de motor. Este controlador de motor basado en DSP ademas es
capaz de controlar el angulo de encendldo/mclo de trabajo en el modo de bucle
abierto como parte del procedimiento de calibracién semiautomatico. Durante la
operacion normal, el controlador de motor basado en DSP realiza el control de
bucle cerrado para mantener al motor funcnonando en un punto de control objetivo
calculado, para que se realicen ahorros de energia maximos.

El objeto de la presente Solicitud se relaciona con la Clasificacion Internacional de
Patentes (CIP): H 02 P 5/00, H 03 L 5/00.

4. De la Solicitud de Patente
Reivindicaciones (Art 30 D 486, Art 22 PCT)

Se sugiere al sollcnante que incluya en las reivindicaciones independientes un
preambulo en donde se indican aquellas caracteristicas técnicas conocidas en el
estado de la técnica y una parte caracterizadora en donde se indican las
caracteristicas esenciales de la invencion.

Se le sugiere al solicitante que coloque al frente de la caracteristica o del
elemento, el nimero de referencia guardando correspondencia con el capitulo
descriptivo, las gréficas o dibujos y dIChO capitulo reivindicatorio, con el objetivo
de comprender mejor la invencién al momento de hacer el analisis y distinguir los
elementos de dicha invencion.

Las reivindicaciones 1 y 28 no son claras segun la siguiente frase: .. barrer un
espacio de control del motor de mducc;on AC..." en la cual no se entlende alo
que el solicitante se refiere, por lo tanto no permlte distinguir la invencion del
estado de Ja técnica. Se sugiere al solicitante la respectiva aclaracion.

Las reivindicaciones 1 a 3, 8 a 15, 20 a 28, 39, 41 y 43 no son claras porque
indican el uso que puede darse al producto reivindicado, el cual no es una
caractenstica técnica que defina a la mvencmn Lo anterior segln los siguientes
fragmentos: “...para controlar un motor de induccién AC para maximizar ahorros
de energia... para conectar un controlador de motor a un motor de induccion
AC... para colocar una carga en dicho motor de induccion AC... para remover una
carga de dicho motor de induccién AC... para barrer un espacio de control del
motor de induccion AC y tomar med!das de los parametros operativos del motor
de induccion AC... para establecer una linea de control desde dichas medidas..

para almacenar dfcha linea de control en dicho controlador de motor... para
controlar dichos parametros operativos'. .. para realizar el control de bucle cerrado
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de dicho motor de induccién AC para mantener el motor corriendo de acuerdo
con dicha linea de control”, ".. para colocar dicho motor de induccién AC en una
configuracion completamente cargada.”, *.. para colocar dicho motor de induccion
AC en una configuracion completamente cargada.”, *...para controlar un éngufo
de encendido/ciclo de trabajo de dicho motor de induccion AC.”, “...para controlar
dicho angufo de encendido/ciclo de trabajo de dicho motor de induccién AC se
realiza mediante un procesador de sefial digital.”, *...para barrer el espacio de
control del motor de induccion AC y observar y medir dichos parédmetros
operativos se realiza al variar el voltaje del motor de la raiz cuadrada media def
motor de inducciéon AC.", “...para variar el voltaje de motor de la raiz cuadrada
media del motor de induccién AC es un procesador de sefial digital.", “...para
establecer una linea de control de dichas medidas se realiza mediante un
procesador de sefial digital.”, “...para almacenar dicha linea de control y dicho
controlador de motor es una memoria no volatil.”, “.. para realizar el contro! de
bucle cerrado de dicho motor de induccion AC para mantener el motor corriendo
de acuerdo con dicha linea de control es la modulacién de anchura de pulso.”,
“...para fijar el voltaje del motor a un voltaje méximo.", ... para prevenir que dicho
motor de induccicn AC corra a voltajes por abajo del voltaje minimo.", .. para
determinar uno neutral virtual como una referencia.”, .. para detectar cruces cero
de mitades positivas y negativas de una forma de onda de corriente en dicho
motor de induccion AC.", “...para detectar cruce cero de mitades positivas y
negativas de una forma de onda de corriente es al menos un comparador de
ventana.”, *...para un ciclo medio positivo... para un ciclo medio negativo... para
crear sefiales digitales de cruce cero de corriente compuesta.”, *... para protegerse
contra atascado en dicho motor de induccion AC.", “...para aumentos en la
corriente de motor... para seguir una linea de control después de que la corriente
regresa a un nivel inferior.”, *...para maximizar ahorros de energia... para dicho
motor de induccion AC desde dichos paréametros... para mantener el motor
corriendo de acuerdo con dicha linea de control”, “...para el uso como
referencia.”, “...para el menos un comparador de ventana como una referencia
para un ciclo medio negativo... para crear sefiales digitales de cruce cero de
corriente compuesta.”, “...para aumentos en la corriente de motor... para seguir
una linea de control después de que fa corriente regresa a un nivel inferior.” Se
sugiere hacer las aclaraciones respectivas.

Las reivindicaciones 1a 3, 8 a 26, 34 a 37 y 41 no son claras porque los términos:
‘medios’ y “al menos”, son imprecisos, por lo cual no permiten distinguir la
invencion del estado de la técnica. Se sugiere sustituirlos por un término preciso
0 un rango concreto.

Las reivindicaciones 2 a 3 no son concisas porque contienen la misma materia a
reivindicar, de acuerdo con el siguiente fragmento: "E/ sistema de acuerdo con la
reivindicacion 1, que ademas comprende. un medio para colocar dicho motor de
induccion AC en una confiquracion completamente cargada.”. Se sugiere hacer la
correccion correspondiente.

Descripcion (Art 28 D 488)

Error de traduccién en la Descripcién, segin el siguiente fragmento: “...técnicas
de modulacion de ancho de curso (PWM)..." (FI. 54 Linea 18). Se sugiere realizar
las aclaraciones respectivas.

Error de redaccion en la Descripcién, en las siguientes frases: “...para
procesamiento y entonces en los dispositivos de confrol de energia a través de las
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salidas del dispositivo de controf de energia.” (Fl. 61 Lineas 23 a 25), "...en
donde el controlador de motor mide el motor hasta que el controlador de motor
detecta una rodilla..” (Fl. 73 Lineas 8 a 9), "...y el siguiente pasc se mide de 59."
(Ft. 73 Linea 17), " y esto se vuelve un punto calibrado que se registra. Entonces
el motor se arranca con elementos de manejo completamente encendidos...” (FI.
74 Lineas 4 a 8), “...y esto se vuelve otro punto calibrado que se registra..." (Fl.
74 Linea 12), " En algunos casos, al menos puede no se posible cargar

ompletamente motor durante el procedimiento de calibracion...” (FIl. 75 Lineas 13
a 14), “...el DSP establecera la abrazadera de voltaje fijo de! voltaje al voitaje
minimo..." (FI. 75 Lineas 21 a 22), * Con ademas se muestra en la Figura 25..
(FI. 76 Llnea 2). Se sugiere realizar Ias correspondlentes aclaraciones.

La Descripcidbn no es clara porque Lhay inconsistencia entre los numeros de
referencia de los dibujos (Fis. 88, 91,i92, 95, 97, 100 y 101) y la descripcidn (Fl.
62 Lineas 6y 16, FI. 66 Lineas 4,5, 9y 12, FI. 70 Linea 14, Fl. 72 Linea 20, FI. 76
Lineas 6, 19 a 20 y 24). Se sugiere al solicitante realizar las respectivas
correcciones.

Error de digitacién en la Descnpmon Segun los mgmentes fragmentos. “...para la
rotacion de pasa negativa... (FI 63r Linea 15), “...hasta que se en recorta el
volfaje...” (Fl. 74 Linea 9), “...E/ éngulo de encend:do/c:clo de lrabajo se
registran...” (FI. 74 Linea 11 a 12). Se sugiere realizar las respectivas
correcciones.

5. Determinacion del Estado de la Técnica

El Estado de la Técnica se determind|con base en la fecha de presentacion de la
solicitud de prioridad: septiembre 14‘ de 2007 y se encontraron los siguientes
documentos que anticipan el objeto de esta solicitud:

Item Documento | Titulo Fecha de Publicacién
Induction motor load
L1 US 6'274'999 compensanon for power steering 14/Agosto/2001
applications
ARG Eff|c1ency maximizing motor -
D2 US 6'489'742 conttoller and method 03/Diciembre/2002

|
D1 www.googie. com/patents/US6274999 divulga (Pag. 1 resumen) un sistema de
control de un motor de induccién para Uso en un sistema de direccién asistida,
gque comprende un motor de mduccmn de direccion asistida acoplado a una fuente
de poder y proporcionando una entrada motora para presurizar un subsistema de
direccién hidraulica; un sensor de corriente de fase para obtener la corriente de
salida de la fuente de poder; y un coptrolador de la direccion asistida acoplado a
la fuente de poder para procesar una entrada de frecuencia, la corriente de fase
obtenida y los datos contenidos en|una pluralidad de tablas de busqueda de
software usando una funcidon de trapsferencia para ajustar el voltaje de motor
producido por la fuente de poder para controlar la velocidad del motor de direccion
hidrauiica.,

D2 http:itwww.google.com/patentsUS6489742 divulga (Pag. 1 resumen) un controlador
de motor de maximizacién de eﬂcrepcna que incluye un método, el controlador
provee el transporte de energia al motor con un procesador de seral digital (DSP)
que calcula y optimiza el suministro de corriente para la carga de motor existente
desde la fuente de voltaje y voltaje prinmpal a traves de un eiemento de control. El
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elemento de control puede incluir un triac estandar, un transistor de efecto de
campo, un transistor bipolar de compuerta flotante, un triac de 3 cuadrantes u
otros. La calculacion digital y ta retroalimentacién del control de motor de los
requerimientos de corriente para la carga del motor y otros parametros de control
son calculadas en millones de segundos para proporcionar la optimizacién de
corriente de motor para todas las condiciones de uso del motor. El requerimiento
de caiculacién de la carga del motor para la corriente y suministro de la corriente
son simultaneamente efectivos.

6. Examen de Patentabilidad(Art 14 D486)
Novedad (Art 16 D486)

La reivindicacion 1 consiste en un sistema para controlar un motor de induccion
AC para maximizar ahorros de energia que comprende:
* Un medio para conectar un controlador de motor a un motor de induccion
AC:
» Un medio para colocar una carga en dicho motor de induccién AC;
* Un medio para remover una carga de dicho motor de induccion AC:
* Un medio para barrer un espacio de control del motor de induccién AC y
tomar medidas de los parametros operativos del motor de induccion AC:
* Un medio para establecer una linea de control desde dichas medidas:
* Un medio para almacenar dicha linea de control en dicho controlador de
motor,
= Un medic para controlar dichos parametros operativos; y
* Un medio de control para realizar el control de bucle cerrado de dicho
motor de induccion AC para mantener el motor corriendo de acuerdo con
dicha linea de control.

Comparacion de las caracteristicas técnicas esenciales, con las de) Estado de la Técnica:

Caracteristicas esenciales D1

Un sistema de control de un
motor de induccion AC

Un sistema de control de un motor de induccion (Col. 5
reivindicacion 1) l

1

Conexidn de un controlador de

motor a un motor de induccién
AC

Conexién de un controlador de motor (16) a un motor de 3
induceién (14) (Figura 1)

Motor con carga

Motor sin carga

Barrido de un espacic de control
del motor de induccion y tomar
medidas de los parametros
operativos del motor de induccién
AC

Establecer una linea de control
desde dichas medidas

Se determina una caracterizacién de los voliajes de salida ,
minimo y maximo empiricamente basado en las |
caracteristicas de carga del sisterma de direccion hidraulica en
las condiciones de no carga y carga maxima, Se obtiene una
funcién de transferencia entre los voltajes de salida minimo y
maximo empiricamente al escoger puntos de carga del
sistema intermedios en un banco de pruebas usando las '
cargas reales de la direccidn, ajustando el voltaje de salida
para obtener los rendimientos de flujo y presion deseados, y
luego se genera la gréfica (linea de contral) usando meétodos
estadisticos (Col. 3 Lineas 24 a 36)

Almacenar dicha linea de control
en dicho controlader de motor

Almacenar dicha linea de control (Tablas de control 17) en
dicho controlador {16) (Figura 1)

El controlador ajusta la velocidad del motor de direccion

-

SOQ:;‘;I\?(;S dichos  parémetros asistida al reducir el voltaje de salida de la fuente de poder
P para condiciones variables (Col. 6 reivindicaciones 2, 4y 5)
Realizar el control de bucle

cerradoc de dicho motor de

: induccion AC

Contro! de bucle cerrado para el motor de induccién (Fig.1 y :
Fig. 3) .
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Las caracteristicas esenciales del sistema de la reivindicacion 1 habian sido
divulgadas previamente en D1, el cual:da a conocer un sistema de control de un
motor de induccién (Col. 5 reivindicacién 1), que comprende una conexion de un
controlador de motor (16) a un motor de induccidén (14) (Figura 1), donde se
determina una caracterizacion de los voltajes de salida minimo y maximo
empiricamente basado en las caracterlstlcas de carga del sistema de direccion
hidraulica en las condiciones de no carga y carga maxima. Se obtiene una funcion
de transferencia entre los voitajes de salida minimo y maximo empiricamente al
escoger puntos de carga del sistema intermedios en un banco de pruebas usando
las cargas reales de la direccidn, aJusiando el voltaje de salida para obtener los
rendimientos de flujo y presion deseados, y luego se genera la grafica (linea de
control) usando métodos estadisticos (Col. 3 Lineas 24 a 36}, se almacena dicha
linea de control (Tablas de control 17) en dicho controlador (16) (Figura 1), el
controlador ajusta la velocidad del motor de direccidon asistida al reducir el voltaje
de salida de la fuente de poder para condiciones variables (Col. 6 reivindicaciones
2,4y 5), y se tiene un control de bucle[cerrado para el motor de induccidn (Fig.1y
Fig. 3).

En consecuencia, la reivindicacion 1 no es nueva o carece de novedad, segun lo
divulgado en el documento D1. !

Las reivindicaciones dependientes 2 a 4, 10, 18 y 20 a 22 no mencionan alguna
caracteristica que haga nuevo al sistema de la reivindicacion 1, por lo cual se
considera que no son nuevas.

De acuerdo al analisis anterior, las relvmdlcamones dependientes son afectadas
por novedad por las razones dadas a contmuamon

D1 revela ademés que se determina una caracterizacién de los voltajes de salida
minimo y maximo empiricamente basado en las caracteristicas de carga del
sistema de direccion hidraulica en Ias condiciones de no carga y carga maxima
{Col. 3 Lineas 24 a 28),afectando |a novedad de lasreivindicaciones 2 a 3; que se
monitorea la corriente del motor de mducmon (Col. 6 reivindicacion 5), afectando
la novedad de la reivindicacion 4, que la funcion de transferencia establece el
voltaje de salida Vs (raiz cuadrada medla) al voltaje de comando minimo (no
carga) {Col. 4 Lineas 31 a 32) y que el comando de voltaje Vims s entonces
sujeto por un limite superior (carga maxima) (Col. 4 Lineas 45 a 48), afectando la
novedad de las reivindicaciones 10 y 20; que en la Figura 1 se puede observar un
controfador IGBT (12), afectando la novedad de la reivindicacién 18; y que se
obtiene una funcién de transferencia entre los voltajes de salida minimo y maximo
empiricamente al escoger puntos de carga del sistema intermedios en un banco
de pruebas usando las cargas reales de la direccion, ajustando el voltaje de salida
para obtener los rendimientos de qu;o y presion deseados, y luego se genera la
grafica (linea de control) usando metodos estadisticos (Col. 3 Lineas 24 a 36),
afectando la novedad de las reivindicationes 21 a 22.

La reivindicacién 28 consiste en un metodo para controlar un maotor de induccién
AC para maximizar ahorros de energ|a gue comprende los pasos de:

a. Conectar un controlador de motor a un motor de induccion AC;

b. Barrer un espacio de control de! motor de induccion AC y observar y medir
parametros operativos del motor de induccién AC a través del espacio de
control;

¢. Establecer una linea de control para dicho motor de induccién AC desde
dichos parametros;
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d. Almacenar dicha linea de control en dicho controlador de motor;
e. Controlar los parametros operativos a lo largo de la linea de control; y
Realizar el control de bucle cerrado de dicho motor de induccién AC para -
mantener el motor corriendo de acuerdo con dicha linea de control.

—h

Comparacion de las caracteristicas técnicas esenciales, con las del Estado de la Técnica:

Caracterlsticas esenciales D1
Un meétodo de control de un | Un método de controi de un motor de induccién (Col. &
motor de induccidn AC reivindicacién 4)

Conexion de un controlador de | Conexién de un controiador de motor {18) a un motor de
motor @ un motor de induccion | induccidn (14) {Figura 1)
AC

Barrer un espacio de conirol del | Se determina una caracterizacién de los voltajes de salida
motor de induccion y medir | minime  y  maximo  empiricamente  basado en las
parametros operativos de!l motor | caracteristicas de carga del sistema de direccién hidraulica en
de induceién AC las condiciones de no carga y carga maxima. Se obtiene una

funcion de transferencia entre los voltajes de safida minimo y
maximo empiricamente al escoger puntos de carga del
sistema intermedios en un banco de pruebas usando las
cargas reales de la direccion, ajustando el voltaje de salida
para obtener los rendimientos de flujo y presidén deseados, vy
luego se genera la grafica {linea de control) usando métodos
estadisticos (Col. 3 Lineas 24 a 36)

Establecer una linea de control
desde dichos parametros

Almacenar dicha linea de controf | Almacenar dicha linea de control (Tablas de control 17) en

en dicho controlador de motor dicho controlader (16} (Figura 1)
Controlar  dichos  parédmetros | El controlador ajusta la velocidad del motor de direccién
operativos asistida al reducir el voliaje de salida de la fuente de poder

para condiciones variables (Col. 6 reivindicaciones 2, 4 y 5)

Realizar el control de bucle | Control de bucle cerrado para el motor de induccion (Fig.1 y
cerrado de dichc motor de | Fig. 3)
" induccion AC

Las caracteristicas esenciales del método de la reivindicacion 28 habian sido
divulgadas previamente en D1, el cual da a conocer un método de control de un
motor de induccidon (Col. 5 reivindicacion 4), que comprende una conexién de un
controlador de motor (16) a un motor de induccidén (14) (Figura 1); donde se
determina una caracterizacién de los voltajes de salida minimo y maximo
empiricamente basado en las caracteristicas de carga del sistema de direccion
hidraulica en las condiciones de no carga y carga maxima. Se obtiene una funcién
de transferencia entre los voltajes de salida minimo y maximo empiricamente al
escoger puntos de carga del sistema intermedios en un banco de pruebas usando
las cargas reales de la direccion, ajustando el voltaje de salida para obtener los
rendimientos de flujo y presién deseados, vy luego se genera la gréafica (linea de
control) usando métodos estadisticos (Col. 3 Lineas 24 a 36); se almacena dicha
linea de control (Tablas de control 17) en dicho controlador (16) (Figura 1); el
controlador ajusta la velocidad del motor de direccién asistida al reducir el voltaje
de salida de la fuente de poder para condiciones variables {(Col. 6 reivindicaciones
2, 4y 5); y se tiene un control de bucle cerrado para el motor de induccién (Fig.1 y
Fig. 3).

En consecuencia, la reivindicacién 28 no es nueva o carece de novedad, segun lo
divulgado en el documento D1.

Las reivindicaciones dependientes 29 a 30, 36 y 38 a 39 no mencionan alguna

caracteristica que haga nuevo al método de la reivindicacidén 28, por lo cual se
considera que no son nuevas.

Expedienie10 042 683 1er Art45



147
De acuerdo al analisis anterior, Ias reivindicaciones dependientes son
afectadas por novedad por las razones’ 'dadas a continuacion:

D1 revela ademas que se determina upa caracterizacion de los voltajes de salida
minimo y maximo empiricamente basado en las caracteristicas de carga del
sistema de direccion hidraulica en Ias condiciones de no carga y carga maxima
(Col. 3 Lineas 24 a 28), afectando Ia novedad de la reivindicacién 29; que se
obtiene una funcién de transferencia entre los voltajes de salida minimo y maximo
empiricamente al escoger puntos de oarga del sistema intermedios en un banco
de pruebas usando las cargas reales de la direccion, ajustando el voltaje de salida
para obtener ios rendimientos de qujo:y presion deseados, y luego se genera la
grafica (linea de control) usando metodos estadisticos (Col. 3 Lineas 24 a 36),
afectando la novedad de las remndlcac:lonesSO y 39; que en la Figura 1 se puede
observar un controlador IGBT (12), afectando la novedad de la reivindicacion 36; y
que {a funcidon de transferencia establece el voltaje de salida Vrms (raiz cuadrada
media) al voltaje de comando mlmmo (no carga) (Col. 4 Lineas 31 a 32),
afectando la novedad de la reivindicacion 38.

Nivel Inventivo (Art18 D486)

Comparacion de las caracteristicas técnicas esenciales, con las del Estade de ia Técnica:

" Reijv. Caracteristicas esenciales | D1 i D2

La medida de corriente del | - Un motor de induccién tiene un
motor de induccidon AC se procesador de sefial digital (DSP)

5 realiza mediante un | No se mencicna | que calcula y optimiza la distribucion
pracesador de sefial digital de corriente para la carga del motor
(DSP) : {Col. 3 Lineas 9 a 12}

Con el controlador de motor se
calcula cualguier angulo de fase del
retraso de voltaje por corriente para
la rotacibn del motor de induccion a
la velocidad de rotacion operacional
predeterminada con cualquier !
resistencia de carga adicional (Col. 9 .
Lineas 48 a 53)

6y 31 | Medir angulos de fase del

a 32 | motor de induccién AC No se menciona

La salida del detector de voltaje de

Las medidas de angulos de cruce por cero esta en comunicacion ‘
: fase del motor de induccion . eléctrica con el DSP para las
| . . - .
7 AC se realizan mediante un No se menciona mediciones para tiempo y angulos
procesador de sefial digital de fase de voltaje {Col. 10 Lineas 32 |
a 34) |
|

Un medio para controlar un

8 angulo de encendido/ciclo de | El dispositivo tiene que ser IGBT o

No se menciona

trabajo de dicho motor de ~un transistor de efecto de campo
inducciéon AC ; i' debido a que el DSP necesita
Dichos medios para controlar ; , controlar los puntos de encendido y ;
dicho angulo de . apagado del dispositivo dentro de la |

9 encendido/ciclo de trabajo de ‘ porcidn EMF dei ciclo de induccién

dicho motor de induccién AC del motor cada periodo de medio
se realiza mediante un ciclo (Col. 3 Lineas 18 a 21)
procesador de senal digital

No se menciona

Dichos medios para variar el

voltaje de motor de la raiz En los pardmetros predeterminados

11 cuadrada media del motor de | No se menciona | del motor de induccion que el DSP
induccion AC es un tiene la arquitectura de computar
procesador de sefal digital para controlar la corriente del motor

* Dichos medios para de induccién incluye el voltaje RMS

12 establecer una linea de | Nose menciona | (Col 11 Lineas 57 a 62) !

; control de dichas medidas se | |
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realiza mediante un I
procesador de sefial digital
Dichos medios para realizar
el control de bucle cerrado de
dicho motor de induccién AC .  En |a Figura 1 se puede apreciar el
14 para mantener el motor ! Nose menciona | control de bucle cerrado gue es
corriendo de acuerdo con realizado por el DSP
dicha linea de control es un
procesador de sefal digital
Dichos medios para realizar El DSP maneja independientemente
el control de bucle cerrado de todas las conversiones A/D, la
dicho motor de induccién AC generacidn de modulacion  de
15y | para mantener el motor . anchura de pulso (PWM) y el tiempo
33 | corriendo de acuerdo con No se menciona necesario P par:—:E tor):war las
dicha linea de control es la determinaciones del periodo entre
modulacion de anchura de los puntos de cruce por cero (Cal. 8
pulso Lineas 37 2 40)
16y Dicha modulacion de anchura ,‘
34 de pulso se realiza al utilizar | No se menciona El el 0 d de incluir :
in TRIAC e D o pede
Dicha modulacién de anchura o ,
13?5y de pulso se realiza al utilizar | No se menciona SCR (Col. 12 Lineas 64 a 67) i
un SCR ! :
1gy | Dicha modulacion de anchura | spropiaas necia o TRIAC. oo
97 Sg I\BILSSSOF;?I' realiza al utilizar | No se menciona . IGBT/MOSFET (Col. 8 Lineas 44 a
_45)
Un medio para detectar
teruces cero  de  mitades
23 | positivas y negativas de una | No se menciona
forma de onda de corriente en
dicho motor de induccién AC
Detectar cruce cera de
24y mitades positivas y negativas . Esta sefial es aplicada a un
40 g: f:irmmaecri]zsonudna gcem:ggrl:g;? No se menciona comparador de ventana en el
de ventana potencial de separacion {(cero voltios
. - para el voltaje AC presente aqui),
! Se _proporciona - un voltaje . para ciclo positivo y ciclo negativo,
| positivo  al menos a un | respectivamente (Col. 7 Lineas 14 a
+ comparador Qe ventana como 1 39), luego esta sefal es aplicada al
%n:di;efzr;z\f? para un ciclo comparador (OR} (23) el cual
Se rg orci ‘na " itai detecta el punto de cruce por cero
proporcio un vollaje de manera exacta. Se usa una
negativo al menos a un histéresis para agilizar el Iimite del
25y | comparador cje ventana como No se menciona | detector de cruce por cero (Col 8
41 una referencia para un ciclo Lineas 25 a 22)
medio negativo,
Las sefiales forman al menos
un comparador de ventana
que pasa a través de una
! puerta OR para crear sefales
' digitales de cruce cero de ‘;

' corriente compuesta ! |
Los parametros predeterminados del !
motor de induccion que computa el

. DSP para controlar |a corriente para

' el motor de induccidn incluyen

26y Un medioc para protegerse monitorea; el motor de induccidn
47 contra atascado en dicho | Nose menciona ;| predeterminadamente para SU i

motor de induccion AC + proteccion exhaustiva contra

' | sobrecarga, atascamiento, perdida

i de fase, sobre voltaje, bajo voltaje,

sobre  corriente, baja  corriente,

L J temperatura en caida, bajas RPM, y
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offset DC (Col_ 12 Lineas 17 a 25)

Un DSP controla activamente El controlador del motor proporciona

i dicho motor de induccion AC
mientras barre
constantemente dicho motor
de induccién AC;

Dicho DSP enciende
completamente el voltaje de i
motor cuando se detecta un | No $& menciona
aumento en fa corriente de
moter,;

Y dicho DSP reduce el voltaje
de motor para seguir una
linea de control después de
gue la corriente regresa a un
- nivel inferior

[PUPRIES SV

arrangues suaves para eliminar el
consumo extra de energia, para

los dispositivos acoplados a éste por
- los arranques rapidos y de toda la
potencia, la duracion de la rampa de
27y encendido es configurable por el
43
consumo minimo de energia para ia
operacién selectiva de carga y no
carga a las velocidades de disefio
para ahorrarse hasta un setenta

porciento de ia energia necesaria en

(Col. 2 Lineas 5 a 18)

usuario; también proporciona |

una operacién con carga completa -

;

reducir el desgaste del motor y de !

Los documentos D1 y D2 se conS|deran el estado de la técnica cercano a ia
invencion definida en las reivindicaciopes 5a 9, 11 a 12, 14 a 17, 19, 23 a 27, 31
a 35, 37, y 40 a 43 porque divulgan un controlador de motor de induccién.

La diferencia entre la invencion, deflnlda en las reivindicaciones 5a 9, 11 a 12, 14
al17,19,23a27 31a35, 37,y 40'a 43 y €l controlador de D1 consiste en el
procesador de sefal digital.

El efecto que logra el incluir el procesador de sefial digital es que realiza las
operaciones de medicion, comparacnon y analisis para aptimizar el suministro de
corriente al motor de induccion, de una manera mas rapida y eficiente.

Por lo tanto, el Problema Técnico Objetivo que pretende resolver esta invencién
se puede formular asi, cémo modiﬁcar el controlador de motor de induccién
conocido en D1 para realizar las operacmnes de medicion, comparacion y analisis
para optimizar el suministro de corriente al motor de induccién, de una manera
mas rapida y eficiente.

Sin embargo, la utilizacion del procesador de sefial digital para realizar las
operaciones de medicion, comparamon y analisis para optimizar el
suministro de corriente al motor de induccion, de una manera mas rapida y
eficiente, ya esta divulgada en el documento D2 que se refiere a que un
motor de induccidén tiene un procesador de sefial digital (DSP) que calculay
optimiza la distribuciéon de corrlente para la carga del motor (Col. 3 Lineas 9
a 12);que con el controlador de motor se calcula cualquier angulo de fase
del retraso de voltaje por corrrente para la rotacién del motor de induccion a
la velocidad de rotacion operac;onal predeterminada con cualquier
resistencia de carga adicional (Col 9 Lineas 48 a 53); donde la salida del
detector de voltaje de cruce por cero esta en comunicacion eléctrica con el
DSP para las mediciones paraftlempo y angulos de fase de voltaje (Col. 10
Lineas 32 a 34); el dispositivo, ‘tiene que ser IGBT o un transistor de efecto
de campo debido a que el DSP necesita controlar los puntos de encendido
y apagado del dispositivo dentro de la porcién EMF del ciclo de induccion
del motor cada periodo de medlo ciclo (Col. 3 Lineas 18 a 21); que en los
paréametros predeterminados del motor de induccion el DSP tiene la
arquitectura de computar para;jcontrolar la corriente del motor de induccién
incluye el voltaje RMS (Col. 11LLineas 57 a 62); en donde en la Figura 1 se
puede apreciar el control de blcle cerrado que es realizado por el DSP; el
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DSP maneja independientemente todas las conversiones A/D, la
generacion de modulacion de anchura de pulso (PWM) y el tiempo
necesario para tomar las determinaciones del periodo entre los puntos de
cruce por cero (Col. 8 Lineas 37 a 40); el elemento de control puede incluir
un triac (Col. 3 Lineas 13 a 14) y un SCR (Col. 12 Lineas 64 a 67); y las
sefiales de salida de control apropiadas hacia el TRIAC, o el
IGBT/MOSFET (Col. 8 Lineas 44 a 45); ésta sefal es aplicada a un
comparador de ventana en el potencial de separacion (cero voltios para el
voltaje AC presente aqui), para ciclo positivo y ciclo negativo,
respectivamente (Col. 7 Lineas 14 a 39), luego esta sefal es aplicada al
comparador (OR) (23) el cual detecta el punto de cruce por cero de manera
exacta. Se usa una histéresis para agilizar el limite del detector de cruce
por cero (Col. 8 Lineas 25 a 22); los parametros predeterminados del motor
de induccion que computa el DSP para controlar la corriente para el motor
de induccién incluyen  monitorear el motor de  induccién
predeterminadamente para su proteccion exhaustiva contra sobrecarga,
atascamiento, perdida de fase, sobre voltaje, bajo voltaje, sobre corriente,
baja corriente, temperatura en caida, bajas RPM, y offset DC (Col. 12
Lineas 17 a 25); y que el controlador del motor proporciona arrangues
suaves para eliminar el consumo extra de energia, para reducir el desgaste
del motor y de los dispositivos acoplados a éste por los arranques rapidos y
de toda la potencia, |a duracién de la rampa de encendido es configurable
por el usuario; también proporciona consumo minimo de energia para la
operacion selectiva de carga y no carga a las velocidades de disefio para
ahorrarse hasta un setenta porciento de la energia necesaria en una
operacion con carga completa (Col. 2 Lineas 5 a 18),

En consecuencia, la persona del oficio normalmente versada en la materia,
incluiria el procesador de sefal digital de D2, en el controlador de motor de
induccién de D1 para llegar asi al objeto de lasreivindicaciones 5a 9, 11 a 12, 14
a 17,19, 23 a 27, 31 a 35, 37, y 40 a 43 de la solicitud. Por lo cual se consideran
obvias.

Conclusion:

Las reivindicaciones 5 a 9, 11 a 12, 14 a 17, 19, 23 a 27, 31 a 35, 37, y 40 a 43
cumplen el requisito de novedad (Art. 16), pero no cumplen con el requisitc de
nivel inventivo (Art. 18).

La reivindicacién 13 consiste en el sistema de acuerdo a la reivindicacion 1, en
donde dichos medios para almacenar dicha linea de control y dicho controlador de
motor es una memoria no volatil. N
En referencia a ésta reivindicacién, es de conocimiento de la persona del oficio
normalmente versada en la materia que los elementos basicos que componen un
procesador de sefiales digitales (DSP) son:

Conversores en las entradas y salidas

Memoria de datos, memoria de programa y DMA
MACs: Multiplicadores y acumuladores

ALU: Unidad aritmético ldgica

Registros

PLL: Bucles enganchados en fase

PWM: Médulos de control de ancho de pulso'
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"hitp:/fes wikipedia.orgiwikilProcesador_digitall de_se%C3%B1al

Por lo tanto, la reivindicacién 13 no cumple con el requisito de nivel inventivo (Art.
18). ‘

Las reivindicaciones 29 a 43 contiel,nen las mismas caracteristicas técnicas
esenciales de las reivindicaciones 2 & 27: sin aportar ninguna novedad o nivel
inventivo a la materia reivindicada, porilo tanto son afectadas por los requisitos de
patentabilidad en la forma descrita anteriormente con relacién a las
reivindicaciones 2 a 27.

7. Conclusién

Los requisitos de Patentabilidad de la presente Solicitud estan afectados asi:

item | Documento Reivindicaciones afectadas Requisito que afecta
D1 | US6'274'999 t1ad,10,18,20a22 282 30,36y 38239 Novedad
Aaa 5a9,11a12,144a 17,18, 232 27. 31 a 35, . .
D2 | US 6489'742 371y 40 2 43 | Nivel Inventivo

En cumplimiento del articulo 45 de la Decisién 486 de la Comisidn de la
Comunidad Andina, se le indica que [debe dar respuesta dentro del término de
sesenta (60) dias contados a partir de la fecha de notificaciéon de la presente
comunicacion. En caso de no dar respuesta al presente requerimiento, o si a
pesar de la respuesta subsistieran |los impedimentos para la concesién, se
denegara [a patente.

Se invita al solicitante se sirva indicar; si asi lo considera, su renuncia al término
faltante para sesenta (60) dias y presentarla por escrito.

- . i . .
Notifiquese el presente oficio conformge alo dlspugsto en el numeral 5.2, literal e),
dei capitulo quinto del titulo primero de la Circular Unica No. 10 de 2001.

JOSE LUIS SALAZAR LOPEZ
Director de Nuevas Creaciones (C)

El anterior requerimientc fue notificado por fijacion en lista, de fecha

Realizado por: Angélica Marla Ramirez Q‘
Revisado por: Rosa Patricia Téllez ¢
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