HO2P

HO02 PRODUCCION, CONVERSION O DISTRIBUCION DE LA ENERGIA ELECTRICA

HO2P CONTROL O REGULACION DE MOTORES, GENERADORES ELECTRICOS, O CONVERTIDORES
DINAMOELECTRICOS; CONTROL DE TRANSFORMADORES, REACTANCIAS O BOBINAS DE CHOQUE
(estructura de los aparatos de arranque, frenos, u otros dispositivos de control, ver las subclases apropiadas, p. €. frenos
mecanicosF16D, reguladores mecéanicos de velocidad GO5D, resistencias variables HO1C, interruptores de arranque HO1H; sistemas
de regulacion de variables eléctricas 0 magnéticas que utilizan transformadores, reactancias o bobinas de choque GOS5F;
disposiciones estructuralmente asociadas a los motores, generadores, convertidores dinamoel éctricos, transformadores, reactancias o
bobinas de choque, ver las subclases apropiadas, p. €. HO1F, HO2K; conexion o control de un generador, transformador, reactancia,
bobina de choque, o convertidor dinamoeléctrico teniendo en cuenta su asociacion funcional con una fuente similar u otra fuente de
alimentacion HO2J; control o regulacion de convertidores estéticos HO2M) [4]

(¢0)] La presente subclase cubre las disposiciones para el arranque, laregulacién, la conmutacion electrénica, el frenado, u otros tipos de
control de motores, generadores, convertidores dinamoel éctricos, embragues, frenos, transmisiones, transformadores, resistencias o
bobinas de choque de |os tipos clasificados en |as subclases apropiadas, p. . HO1F, HO2K.

)] La presente subclase no cubre las disposiciones similares para |os aparatos clasificados en HO2N, estas disposiciones estan cubiertas

por esta subclase.

(©)] En la presente subclase, |as expresiones siguientes tienen el significado indicado: [6]
— “ control” designatoda accién sobre unavariable, p. €. modificando su direccién o su valor (incluyendo la modificacion haciao
apartir de cero), manteniéndola constante, limitando su rango de variacion; [6]
— “regulacion” designa el mantenimiento de una variable en un valor deseado, o0 en un intervalo deseado de valores, por

comparacion del valor real con el valor deseado. [6]

Esquema general

DISPOSICIONES: DE ARRANQUE; DE

RALENTI, DEPARADA ......cooeteeeecee e 1/00; 3/00
DISPOSICIONES PARA EL CONTROL DE

MOTORES ELECTRICOS QUE PUEDEN
CONECTARSE A DIFERENTES FUENTE

DEALIMENTACION ...covirvvrmreereeessnessssssssesssssssssssssssssssssnns 4/00
DISPOSICIONES PARA EL CONTROL DE
DOS O MASMOTORES ELECTRICOS.........covveemreeerreerreenns 5/00

DISPOSICIONES PARA CONTROLAR LOS
MOTORES SINCRONOS U OTROS
MOTORES DINAMOELECTRICOS CON
CONMUTADORES ELECTRONICOS EN

FUNCION DE LA POSICION DEL ROTOR ........ccoccieiniinnne 6/00
DISPOSICIONES PARA EL CONTROL DE
MOTORESDE CC.......cooiviriiiiiin s 7/00

DISPOSICIONES PARA EL CONTROL DE
MOTORES DINAMOELECTRICOS

ROTATIVOS PASO A PASO.....cociiiiiiic s 8/00
CONTROL DE SALIDA DE
GENERADORES..........ccoiiiiiii s 9/00

CONTROL DE SALIDA DE
CONVERTIDORES:
DINAMOELECTRICOS; ESTATICOS.........ccoveivunnnne 11/00; 13/00

CONTROL DE FRENOS O EMBRAGUES

DINAMOELECTRICOS. ... 15/00
DISPOSICIONES PARA EL CONTROL DE
TRANSMISIONES DINAMOELECTRICAS.........ccccoeeiiine 17/00

DISPOSICIONES PARA EL CONTROL O LA

REGULACION DE MOTORES

ELECTRICOS POR CONTROL DE LA

ORIENTACION DEL CAMPO, CONTROL
PORVECTOR.....ccoiiii s 21/00

DISPOSICIONES PARA EL CONTROL DE
MOTORES DE CA MEDIANTE METODOS

DIFERENTESAL CONTROL VECTORIAL.......cccoveririnnae. 23/00
CARACTERIZADO POR LA CLASE DE

MOTORESAC O POR DETALLES
ESTRUCTURALES.........coii s 25/00
CARACTERIZADO POR LA CLASE DE

VOLTAJE DEALIMENTACION......c.ormivrienrirneeeneesesiseeseenens 27/00

DISPOSICIONES PARA EL CONTROL
APROPIADAS TANTO PARA MOTORES

1/00 Disposicionesparaarrancar motores eléctricos o
convertidores dinamoel éctricos (arranque de motores
sincronos con conmutadores electrénicos HO2P 6/20,
HO2P 6/22; arranque de motores dinamoel éctricos que
giran paso a pasoHO2P 8/04; control vectorial
HO2P 21/00) [4,8]

1/02 . Detadles

1/04 . . Mediosde control delaprogresion de una

secuencia de arranque en funcién del tiempo o en
funcién de la corriente, lavelocidad o de otro
parametro del motor

1/06 . . . Aparatosdearranque de varias posiciones

accionadas manual mente

(2009.01), SecciénH

CA COMO CC..ereiinieiresieireseie sttt ssesesseneenns 29/00

DISPOSICIONES PARA EL CONTROL NO

PREVISTAS EN OTRO LUGAR. ...t 31/00
1/08 . . . Interruptor marcha-parada accionado

manual mente controlando un conmutador de
varias posiciones o impedancias para arrancar
un motor

1/10 . . . Interruptor marcha-parada accionado
manualmente, controlando relés o contactores
que funcionan de forma sucesiva para el
arranque de un motor (sucesion determinada
por un conmutador de varias posiciones
accionado mecanicamente HO2P 1/08)

1/12 . . . Interruptores centrifugos accionados por el
motor
1/14 . . . Dispositivos centrifugos, de resistencias

sensibles ala presion, accionados por el motor



HO2P

1/16

1/18

1/20

1/22

1/24

1/26

1/28

1/30

1/32
1/34

1/36

1/38
1/40
1/42

1/44
1/46

1/48
1/50

1/52
1/54

1/56
1/58

3/00

3/02
3/04

3/06

3/08

3/10
3/12
3/14
3/16

3/18
3/20
3/22

3/24
3/26

para hacer arrancar maguinas dinamoel éctricas o
convertidores dinamoel éctricos
para hacer arrancar individual mente un motor de
corriente continua
por disminucion progresiva de unaresistencia
en serie con el arrollamiento del inducido
€en uno o en otro sentido de rotacion
para hacer arrancar individual mente un motor de
colector (arranque de motores de colectores de
corriente alternay corriente continua HO2P 1/18)
para hacer arrancar individual mente un motor de
induccién polifésico
por aumento progresivo de |a tension aplicada
al circuito primario del motor
por aumento progresivo de la frecuenciade
alimentacion al circuito primario del motor
por conmutacion estrella-tridngulo
por disminucion progresiva de unaimpedancia
en €l circuito secundario
siendo estaimpedancia unaresistencia
liquida
por cambio de ndimero de polos
en uno o en otro sentido de rotacién
para hacer arrancar individual mente un motor de
induccién monofésica
por fase auxiliar con un condensador
para hacer arrancar individual mente un motor
sincrono
por cambio del nimero de polos
por paso de la marcha asincrona alamarcha
sincrona (HO2P 1/48 tiene prioridad)
por aumento progresivo de la frecuenciade
alimentacion del motor
para arrancar dos 0 mas motores dinamoel éctricos
simultaneamente
sucesivamente

Disposiciones para parar o poner en ralenti motores,
generadores eléctricos o convertidores
dinamoel éctricos (parada de motores sincronos con
conmutadores €l ectronicos HO2P 6/24; parada de
motores dinamoel éctricos que giran paso a paso
HO2P 8/24; control vectorial HO2P 21/00) [2,4,8]
Detalles
Medios de parada o de ralenti por un freno
separado, p. §. freno de friccién, freno de
corrientes de Foucault (frenos F16D,
HO2K 49/00) [2]
para parar o ralentizar individua mente un motor
dinamoeléctrico o un convertidor dinamoeléctrico [2]
para parar o ralentizar un motor de corriente
continua[2]
por inversién de las conexiones de alimentacion
por frenado con cortocircuito o con resistencia
por frenado de recuperacion
por frenados eléctricos y mecénicos
combinados
para parar o ralentizar un motor de corriente
dterna[2]
por inversion del orden en el cual las fases son
conectadas a motor
por frenado con cortocircuito o con resistencia
por aplicacion de corriente continua a motor
por frenados eléctricos y mecénicos
combinados

4/00

5/00

5/46

5/48

5/50

5/52

5/60

5/68
5/685
5/69
5/695
5/74

5/747
5/753

6/00

6/04

6/06

6/08

6/10

6/12

6/14

6/16

6/18

6/20

6/22

6/24

Disposiciones especialmente adaptadas para el ajuste
o €l control delavelocidad o del par de motores
eléctricos que pueden conectar se a dos fuentes de
tensién o voltaj e diferentes (arranque HO2P 1/00;
parada o decel eracion HO2P 3/00; control vectorial
HO2P 21/00) [8]

Disposiciones especialmente adaptadas para el ajuste
o €l control delavelocidad o del par de dos o mas
motores el éctricos (arranque HO2P 1/00; parada o
decel eracion HO2P 3/00; control vectorial
HO2P 21/00) [1,8]
paralaregulacion de velocidad de dos 0 més motores
dinamoel éctricos, en relacion aotro
por comparacion de valores mecanicos que
representan las velocidades
por comparacién de valores el éctricos que
representan las velocidades
asegurando ademas €l control del desplazamiento
angular relativo
control de combinaciones de motores de CCy
dinamoel éctricos de CA (HO2P 5/46 tiene
prioridad) [8]
control de dos 0 mas motores dinamoel éctricos CC
(HO2P 5/46, HO2P 5/60 tienen prioridad) [8]
conectados eléctricamente en serie, p. € con la
misma intensidad de corriente [8]
acoplados mecani camente mediante engranajes [8]
Engranajes diferenciales [8]
control de dos 0 més motores dinamoel éctricos de
CA (HO2P 5/46, HO2P 5/60 tienen prioridad) [8]
acoplados mecani camente mediante engranajes [8]
Engranajes diferenciales [8]

Disposiciones para controlar los motores sincronos u
otros motor es dinamoeléctricos con conmutadores
electronicos en funcion de la posicién del rotor;
Conmutador es electr 6nicos a este fin (motores paso a
paso HO2P 8/00; control vectorial HO2P 21/00) [3,4,6]
Disposiciones para controlar o regular lavelocidad o
€l par de varios motores [6]
Disposiciones paralaregulacion de la velocidad de
un solo motor en el que lavelocidad del motor es
mediday comparada con un valor fisico dado para
gjustar lavelocidad del motor [6]
Disposiciones para el control delavelocidad o €l par
de un solo motor [6]
asegurando una ondulacion reducida del par
motor; controlando la ondulacién del par [6]
Supervision de la conmutacion; Indicacién de un
fallo de conmutacién [6]
Conmutadores electrénicos [6]
Disposiciones de circuito para detectar la posicion
(disposicion estructural de detectores de posicion
HO2K 29/06) [6]
sin elemento separado para detectar la posicién,
p. §. utilizando la fuerza contra-electromotriz
de los arrollamientos [6]
Disposiciones para la puesta en marcha (HO2P 6/08,
HO2P 6/22 tiene prioridad) [6]
Disposiciones para la puesta en marchaen una
direccion seleccionada de rotacién [6]
Disposiciones parala parada[6]
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7/00

7106

7/08
7/10
7112

7114

7/18
7/20

7122

7124
7126
7128
71282
71285
71288

7129
7/292

71295

71298

7/30

7132

7/34
8/00

8/02

8/04
8/06
8/08
8/10

8/12
8/14

8/16

Disposiciones para controlar la velocidad o €l par de
motor es eléctricos de corriente continua (arranque
HO2P 1/00; parada o deceleracion HO2P 3/00; control
vectorial HO2P 21/00) [2,8]

para controlar un motor dinamoeléctrico individual
de corriente continua por variacion del campo o dela
corriente de inducido
por control manual, sin potencia auxiliar
del campo del motor solamente
conmutando la excitacién en seriea
derivacion o viceversa
delatension aplicada al inducido con o sin
control de campo
por control principal con potencia auxiliar
utilizando un conmutador de varias posiciones,
p. €. de tambor, controlando €l circuito del
motor por medio de relés (HO2P 7/24,
HO2P 7/30 tienen prioridad)
utilizando un conmutador de varias posiciones,
p. €. de tambor, controlando €l circuito del
motor por medio de un conmutador de varias
posiciones accionado por un motor piloto o de
unaresistencia variable gjustada por un motor
piloto (HO2P 7/24, HO2P 7/30 tienen prioridad)
utilizando tubos de descarga o dispositivos
semiconductores
utilizando tubos de descarga
utilizando dispositivos semiconductores
controlando solamente la alimentacion
del campo [4]
controlando solamente la aimentacion
del inducido [4]
utilizando unaimpedancia variable [4]
utilizando modulacién de impulsos [4]

utilizando convertidores estéticos, p.
g. de corriente alterna en corriente
continua[4]
del tipo quetiene un tiristor o
dispositivo similar en serie con la
alimentacion y e motor [4]
controlando la alimentacion del inducido
y del campo [4]
utilizando dispositivos magnéticos con grado de
saturacién controlable, es decir, transductores
utilizando méquinas excitadas por reaccion de
inducido, p. €. metadina, amplidina, retotrol
utilizando un montaje Ward-Leonard

Disposiciones para el control de motores
dinamoeléctricosrotativos paso a paso (control
vectorial HO2P 21/00) [2,6,8]
especialmente adaptados paralos motores paso a
paso monofasicos o bipolares, p. . motores de
reloj [6]
Disposiciones parala puesta en marcha[6]
en unadireccion seleccionada de rotacion [6]
Determinacion de la direccion antes de la puesta
en marcha [6]
Determinacién de los impulsos para la puesta en
marcha; Corriente de refuerzo durante la puestaen
marcha [6]
Control o estabilizacién de la corriente [6]
Disposiciones para controlar lavelocidad o para
controlar lavelocidad y el par (HO2P 8/12,
HO2P 8/22 tienen prioridad) [6]
Reduccion de la energia disipada o de laenergia
de alimentacion [6]
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8/18

8/20

8/22

8/24

8/26

8/28

8/30

8/32

8/34

8/36

8/38
8/40

8/42

9/00

9/02
9/04

9/06

9/08

9/10

9/12

9/14

9/16

9/18

9/20

HO2P

Determinacion de los impulsos, p. €. parareducir
laondulacién del par [6]

caracterizadas por un funcionamiento
bidireccional [6]

Control deladimension del paso; Escal onamiento
intermedio, p. €. micro-escalonamiento [6]
Disposiciones parala parada (HO2P 8/32 tiene
prioridad) [6]
. Memorizacién del impulso final en el momento de
laparada[6]
Desconexién de lafuente de energiaen el
momento de la parada [6]
Mantenimiento de la posicion en el momento de la
parada [6]
Reduccion del rebasamiento o de la oscilacion, p. €.
amortiguacion [6]
Control del funcionamiento (HO2P 8/36 tiene
prioridad) [6]
Proteccion contralos fallos, p. . contra el
calentamiento excesivo, la desconexién; Indicacion
delos fallos (disposiciones de proteccion de
seguridad, con desconexién automética de la
alimentacion HO2H 7/08) [6]
siendo el fallo una desconexion [6]
Adaptaciones especiales para controlar dos o més
motores paso a paso [6]
caracterizados por motores distintos de |os motores
paso a paso, que se hacen funcionar paso a paso [6]

Disposiciones para €l control de generadores
eléctricos con e propdésito de obtener las

car acter isticas deseadas en la salida (montajes Ward-
Leonard HO2P 7/34; control vectorial HO2P 21/00;
alimentacion de unared por varios generadores H02J;
parala cargade baterias H02J 7/14) [1,8]

Detalles
Control efectuado sobre un motor primario no
eléctrico y que depende del valor de una
caracteristica eléctrica de la salida del generador
(paralarealizacion del control de la maquina de
arrastre en general, ver la clase apropiada
concerniente a esta maquina) [2]
Control efectuado sobre un embrague u otro medio
mecéanico de transmision de potenciay que depende
del valor de unacaracteristica el éctrica de la salida
del generador (paralarealizacion del control del
medio de transmisién de potencia, ver laclase
apropiada concerniente a este medio) [2]
Control del circuito del generador durante el arranque
0 laparada de los medios de arrastre, p. g. para
iniciar laexcitacion [2]
Control efectuado sobre €l circuito de excitacion del
generador con el fin de reducir |os efectos nocivos de
sobrecarga o de fendbmenos transitorios, p. €.
aplicacion, supresion o cambio repentino de carga[2]
para desmagneti zar; parareducir |os efectos del
magnetismo remanente; para evitar unainversion
delapolaridad [2]
por variacion del campo (HO2P 9/08, HO2P 9/10
tienen prioridad) [2]
debido alavariacion de unaresistenciainsertada
en el circuito de campo, utilizando resistencias
puestas en o fueradel circuito paso a paso
siendo provocada la puesta en o fuera del
circuito, por un servomotor, un instrumento de
medidao unrelé
debido alavariacion de unaresistencia 6hmica
variable continuamente



HO2P

9/22

9/24

9/26
9/28

9/30
9/32

9/34

9/36

9/38

9/40

9/42

9/44

9/46

9/48

11/00

11/04

11/06

13/00

13/06

13/08

13/10

13/12
15/00

15/02

comprendiendo una resistencia de apilamiento
de carbon
debido alavariacién de larelacion de duracion de
aperturay de cierre de contactos intermitentes, p.
. utilizando un regulador Tirrill
utilizando tubos de descarga o dispositivos de
semiconductores (HO2P 9/34 tiene prioridad) [2]
utilizando tubos de descarga
utilizando dispositivos semiconductores
utilizando dispositivos magnéticos con grado de
saturacién controlable (HO2P 9/34 tiene
prioridad) [2]
utilizando dispositivos magnéticos con grado de
saturacion controlable en combinacién con tubos
de descarga controlados o dispositivos
semiconductores controlados
utilizando méguinas excitadas por reaccion del
inducido
Autoexcitacion por corriente resultante de una
rectificacion alavez delatension de saliday dela
corriente de salida del generador
por variacion de reluctancia del circuito magnético
del generador
para obtener la frecuencia deseada sin hacer variar la
velocidad del generador
Control delafrecuenciay delatension segiin una
relacion predeterminada, p. €. con unarelacion
constante
Control de un generador asincrono por variacion de
una capacidad
Disposiciones para obtener caracteristicas constantes
en lasalida, siendo el generador de velocidad
variable, p. €. sobre un vehiculo (HO2P 9/04 Hasta
HO2P 9/46 tienen prioridad) [3]

Disposiciones para el control de convertidores
dinamoeléctricos (arranque HO2P 1/00; parada o
ralentizacion HO2P 3/00; aimentacion de unared a
mismo tiempo que un generador u otro convertidor
HO2P 21/00; para controlar convertidores
dinamoel éctricos que tienen una salida en corriente
continua H02J) [4,8]
para controlar convertidores dinamoel éctricos que
tienen una salida en corriente alterna
Disposiciones de control de transformadores,
reactancias o bobinas de choque con el propésito de
obtener unas caracteristicas deseadas ala salida

Disposiciones de control de transfor madores,
reactancias o bobinas de choque con €l propésito de
obtener unas car acteristicas deseadas a la salida
(sistemas de regulacion utilizando transformadores,
reactancias o bobinas de choque GO5F; transformadores
HO1F; alimentacion de unared al mismo tiempo que un
generador o que un convertidor HO2J; control o
regulacién de convertidores HO2M) [4]

por cambio de tomas; por modificacién de las

conexiones de los arrollamientos

por colector de corriente deslizandose alo largo del

arrollamiento

por nlcleo, bohina o pantalla desplazable, p. g. por

regulador de induccién

por variacion de la polarizacién magnética

Disposiciones de control de frenos o embragues
dinamoeléctricos (control de velocidad de motores
dinamoel éctricos por medio de un freno separado
HO2P 29/04,control vectorial HO2P 21/00) [1,8]

Control conjunto de frenosy embragues [3]

17/00

21/00

Z
S
o

21/02

21/04

21/05

21/06
21/08

21/10
21/12
21/13

21/14

23/00

P
S
o

23/02

23/03

23/04

23/06
23/08

23/10

Disposiciones para €l control de transmisiones
dinamoeléctricas (control vectorial HO2P 21/00) [3,8]

Disposiciones para el control o laregulacion de
motores eléctricos por control por vector, por €. por
control dela orientacién del campo [6,8]

Cuando se clasifique en este grupo, es recomendable
clasificar también en los gruposHO2P 25/00 Hasta
HO2P 27/00 si fueran de interés la clase de motor de CA,
los detalles estructurales o la clase de voltaje de
alimentacion [8]

especialmente adaptados parala optimizacion del
rendimiento abaja carga[8]
especialmente adaptados para vel ocidades muy
bajas[8]
especialmente adaptados para la amortiguacion de las
oscilaciones del motor, p. €. paralareducciéon del
penduleo [8]
Control basado en el flujo del rotor [8]
Control de orientacién de campo indirecto, p. €.
célculo de laangulo de fase del campo sobre la
base de la ecuacion de voltaje del rotor mediante
laadicion de la frecuencia de desizamiento y una
frecuencia proporcional alavelocidad [8]
. Control de orientacion de campo directo [8]
Control basado en €l flujo del estétor [8]
Control por observador, p. g. utilizando observadores
de Luenberger o filtros de Kalman [8]
Estimacion o adaptacion de parametros de las
maquinas, p. €. constante de tiempo de rotor, flujo,
velocidad, corriente o voltaje [8]

Disposiciones o métodos para el control de motores
de CA caracterizados por un método de control
diferente al control vectorial (arranque HO2P 1/00;
parada o deceleracion HO2P 3/00; de dos 0 mas motores
HO2P 5/00; de motores sincronos con conmutadores
electrénicosHO2P 6/00; de motores de CC HO2P 7/00;
de motores paso a paso HO2P 8/00) [8]

Cuando se clasifique en este grupo, es recomendable
clasificar también en los gruposH02P 25/00 Hasta
HO2P 27/00 si fueran de interés la clase de motor de CA,
los detalles estructurales o la clase de voltaje de
alimentacion. [8]

especialmente adaptados para la optimizacion de la
eficienciaabaja carga[8]

especialmente adaptados para vel ocidades muy
bajas[8]

especialmente adaptados para la amortiguacion de las
oscilaciones del motor, p. g. paralareduccion del
penduleo [8]

Control del motor en cuatro cuadrantes [8]

Control basado en |a frecuencia de deslizamiento,
p.g. adicién de lafrecuencia de deslizamiento y una
frecuencia proporcional alavelocidad [8]

Control mediante la adicién de una corriente CC
(frenado por corriente CC HO2P 3/24) [8]

(2009.01), SeccionH
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23/14
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25/08
25/10
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25/16

25/18

25/20

25/22

25/24

25/26

25/28

25/30

25/32

Control por observador, p. g. utilizando observadores
de Luenberger o filtros de Kalman [8]

Estimacion o adaptacion de pardmetros de las
maquinas, p. g. constante de tiempo de rotor, flujo,
velocidad, corriente o voltaje [8]

Disposiciones 0 métodos para el control de motores
de CA caracterizados por la clase de motor de CA o
por detalles estructurales (arranque HO2P 1/00; parada
0 deceleracion HO2P 3/00; de dos 0 més motores

HO2P 5/00; de motores sincronos con conmutadores
electrénicos HO2P 6/00; de motores de CC HO2P 7/00;
de motores paso a paso HO2P 8/00) [8]

Cuando se clasifique en este grupo, es recomendable
clasificar también en los gruposH02P 21/00,

HO2P 23/00 0 HO2P 27/00 si fueran de interés el método
de control o laclase de voltaje de alimentacién. [8]

caracterizados por la clase de motor [8]
motores monofasicos, p. €. motores con
condensador [8]
Motores lineales [8]
Motores de reluctancia [8]
Motores de colector, p. €. Motores de
repulsion [8]
con escobillas desplazables [8]
Motores universales (HO2P 25/12 tiene
prioridad) [8]
caracterizados por ladisposicion de los circuitos o
por la clase de cableado [8]
con disposiciones para la conmutacion de
devanados, p. €. con conmutadores mecanicos o
relés[8]
para el cambio de polos [8]
Devanados multiples; Devanados para méas de tres
fases[8]
Impedancia variable del circuito de rotor o
estétor [8]
con disposiciones para el control dela
impedancia secundaria [8]
utilizando dispositivos magnéticos con grado de
saturacion controlable, p. €. transductores [8]
controlédndose el motor mediante el control
efectuado sobre el generador de CA quelo
alimenta[8]
utilizando tubos de descarga [8]
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Disposiciones 0 métodos para el control de motores
de CA caracterizados por la clase de voltaje de
alimentacion (arranque HO2P 1/00; parada o

decel eracion HO2P 3/00; de dos 0 més motores

HO2P 5/00; de matores sincronos con conmutadores
electrénicos HO2P 6/00; de motores de CC HO2P 7/00;
de motores paso a paso HO2P 8/00) [8]

Cuando se clasifique en este grupo, es recomendable
clasificar también en los gruposHO2P 21/00,

HO2P 23/00 0 HO2P 25/00 si fueran de interés el método
de control o laclase de motor de CA o detalles
estructurales. [8]

utilizando un voltgje de alimentacion de frecuencia
constante y amplitud variable [8]
utilizando un voltaje de alimentacién de frecuencia
variable, p. €. voltaje de alimentacion de inversor o
convertidor [8]
utilizando alimentacion de CA tanto paralos
circuitos del rotor como del estétor, siendo
variable la frecuencia de alimentacion de al menos
un circuito [8]
utilizando inversores o convertidores CC-CA
(HO2P 27/05 tiene prioridad) [8]
con modulacion del ancho de pulso [8]
utilizando controladores “bang-bang” [8]
generacion de pulsos mediante el guiado de
los rectores de flujo, corriente o voltaje
sobre un circulo o una curvacerrada, p.gj.
control de par directo [8]
. . contresomésnivelesdevoltae[8]
utilizando convertidores CA-CA sin conversion
intermediaa CC (HO2P 27/05 tiene prioridad) [8]
variando la frecuencia mediante la omisién de
medias ondas [8]

Disposiciones paralaregulacién o el control de
motores eléctricos, apropiadas tanto para motoresde
CA como de CC (arranque HO2P 1/00; parada o
decelaracion HO2P 3/00; control de motores que pueden
conectarse a dos 0 més fuentes de alimentacién de
voltaje o corrienteHO2P 4/00; control vectorial
HO2P 21/00) [8]
Provisién de proteccidn contra sobrecargas sin
interrupcion automética de la alimentacion, p. €.
monitoreado [8]
mediante un freno externo [8]

Disposiciones para la regulacién o el control de
motores eléctricos no previstas en los
gruposHO2P 1/00 Hasta HO2P 5/00, HO2P 7/00 o
HO2P 21/00 Hasta H02P 29/00 [8]



