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CONTROL; REGULACION

SISTEMAS DE CONTROL O DE REGULACION EN GENERAL; ELEMENTOS FUNCIONALES DE TALES
SISTEMAS; DISPOSITIVOS DE MONITORIZACION O ENSAYOS DE TALES SISTEMAS O ELEMENTOS (dispositivos
de maniobra por presion de fluido o sistemas que funcionan por medio de fluidos en general F15B; dispositivos obturadores en si
F16K; caracterizados por particularidades mecanicas solamente GO5G; elementos sensibles, ver las subclases apropiadas, p. §.
G12B, las subclases de G01, HO1; elementos de correccion, ver las subclases apropiadas, p. §. HO2K)

Nota(s) [7

La presente subclase cubre las particularidades de sistemas o0 elementos que tienen por objeto la regulacion de variables especificas,

que son de una aplicacion claramente més general.

La presente subclase no cubre :

(a) los sistemas de control o de regulacion de variables no eléctricas en general, que estan cubiertos por la subclase GO5D;

(b) los sistemas de regulacién de variables el éctricas o0 magnéticas en general, que estan cubiertos por la subclase GOSF;

(c) los sistemas especialmente adaptados para el control de méaquinas o de aparatos particulares previstos en una Unica subclase, que
se clasifican en la subclase pertinente para dichas méquinas o aparatos, siempre que se haya previsto en ella una entrada
especificaparaé control o la regulacién relacionados con la aplicacién particular. En caso contrario, la clasificacion se realizara
en el lugar mas apropiado de la presente subclase.

En la presente subclase, las expresiones siguientes tienen el significado abajo indicado: "control automético” significaun sistema, un

circuito, o un dispositivo en el que la sefial que proviene de un elemento de detecci6n es comparada con una sefial que representa el

valor deseado y que funciona de tal modo que reduce la desviacion.

- El control automético no comprende generalmente ni el elemento sensible, es decir, € elemento que mide el valor dela
condicion a corregir, ni el elemento de correccidn, es decir, el elemento que regulala condicion a corregir;

- "eléctrico" incluye el sentido de "electromecénico”, "electrohidréulico” o "electroneumético”.

En la presente subclase, los detalles de |os sistemas de control especificos estan clasificados en el grupo correspondiente al sistema,

Si no estan previstos en otro lugar.

indice de subclase

SISTEMAS DE CONTROL Eliminacion de lainestabilidad
P2 =T - (Lo LT 13/00 Realimentacion interna..........ccoveeeeeeereeenereeenenenens
Por computador ........c.cceveiieeneeeeece e 15/00 Disposiciones parael embrague o €
Que utilizan modelos o simuladores.............ccc.c..... 17/00 desembrague Progresivo.............ouiinniinsiininens
POF PrOGIAMAL.....e.veeeeeeeveseee e seeeseeeseseseeeseeeseeeseees 19/00 Disposiciones de seguridad -
Por muestreo de lavariable Controles aUtOMALICOS.........ovevevererererireereieeireens
CONLrOIATA. ... 21/00 ENSAYOSY MONITORIZACION.......coceeiiiieierieeieseeee e
De control automético de bucle MATERIA NO PREVISTA EN OTROS
abierto no previstos en otro lugar.........ccceeveeenenene. 24/00 GRUPOS DE ESTA SUBCLASE ..o 99/00
DETALLESDELOS SISTEMAS
Elementos de comparaCion ............ccccveevreenereeenenn 1/00
1/00 Elementosde comparacion, es decir, elementos para 5/00 Disposiciones para€iminar la
efectuar la comparacion directa o indirectamente inestabilidad [1, 2006.01]
entreun valor deseado y los valores existentes o 5/01 . eléctricas[1, 2006.01]
previstos (comparacion de lafase o de lafrecuenciade 5/04 . fluidicas[2, 2006.01]
dos sefiaes el éctricas HO3D 13/00) [1, 2006.01]
1/01 eléctricos [1, 2, 2006.01] 6/00 Disposiciones de realimentacion inter na para obtener
1/02 para comparar sefiales analgicas[2, 2006.01] car acter {sticas especiales, p. €. proporcionales,
1/03 para comparar sefidles digitales[2, 2006.01] integrales, diferenciales (en los controladores
1/04 con determinacion de la posicién de la aguja de un autorrjatl.cos GOSB 11/00) [1, 2006.01]
instrumento de medida[1, 2006.01] 6/02 . eléctricas|1, 2006.01]
1/06 siendo continuala determinacion [1, 2006.01] 6/05 . fluidicas[2, 2006.01]
1/08 siendo discontinua la
determinacion [1, 2006.01]
/11 fluidicas[2, 2006.01]
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7/00

7102
7104

9/00

9/02
9/03

9/05
11/00

11/01
11/06

11/10

11/12

11/14

11/16

11/18

11/26

11/28

11/30

11/32

11/36

11/38
11/40
11/42
11/44
11/46

11/48
11/50

11/52

Disposiciones para obtener un embrague o un
desembrague progresivo de un control
automatico [1, 2006.01]

eléctricas [2, 2006.01]

fluidicas[2, 2006.01]

Disposiciones de seguridad (GO5B 7/00 tiene
prioridad; disposiciones de seguridad en sistemas de
control por programa GO5B 19/048, GO5B 19/406;
vélvulas de seguridad F16K 17/00; circuitos de
proteccion de seguridad en general HO2H) [1, 2006.01]
eléctricas[1, 2006.01]
con un bucle de canal multiple, es decir, sistemas
de control redundantes [2, 2006.01]
fluidicas [2, 2006.01]

Controladores automaticos (GO5B 13/00 tiene
prioridad) [1, 2006.01]
eléctricos [1, 2006.01]
en los que la sefial de salida representa una
funcién continua de la desviacion en relacion al
valor deseado, es decir, controladores continuos
(G05B 11/26 tiene prioridad) [1, 2006.01]
estando la sefial transmitida en corriente
continua [1, 2006.01]
estando la sefial transmitida modul ada sobre
una portadora en corriente aterna[1, 2006.01]
en los que la sefial de salida representa una
funcion discontinua de la desviacion en relacion al
valor deseado, es decir, controladores discontinuos
(G05B 11/26 tiene prioridad) [1, 2006.01]
Controles en dos fases sucesivas, p. §. con
accion de encendido-apagado [1, 2006.01]
Controlador en fases sucesivas
multiples [1, 2006.01]
en los que la sefial de salidaesun tren de
impulsos[1, 2006.01]
que utilizan la modulacion de alturade
impulsos; que utilizan la modulacion de ancho
deimpulsos[1, 2006.01]
que utilizan lamodulacion de frecuenciade
impulsos [1, 2006.01]
con entradas a partir de varios elementos sensores;
con salidas hacia varios elementos de
correccion [1, 2006.01]
con |as disposiciones necesarias para obtener
caracteristicas especiaes, p. . proporcionales,
integrales, diferenciales [1, 2006.01]
para obtener una caracteristica
proporcional [1, 2006.01]
para obtener una caracteristica
integral [1, 2006.01]
para obtener una caracteristicaalavez
proporcional y dependiente del tiempo, p. §.
Pl1., P1.D. [1, 2006.01]
Unicamente neumatico [1, 2006.01]
sin potencia exterior [1, 2006.01]
con potencia exterior [1, 2006.01]
en los que la sefial de salida representa una
funcién continua de la desviacion en relacién al
valor deseado, es decir, controladores
continuos [1, 2006.01]
en las que lasefial de salida representa una
funcioén discontinua de la desviacion en
relacion con el valor deseado, es decir,
controladores discontinuos [1, 2006.01]

11/54

11/56

11/58

11/60

13/00

13/02
13/04

15/00

15/02

17/00

17/02
19/00

19/02
19/04

19/042

19/045

19/048
19/05

19/06

Controladores de dos fases sucesivas, p. §.
con accion de apagado-
encendido [1, 2006.01]
Controladores de fases sucesivas
multiples[1, 2006.01]
con entradas a partir de varios elementos
sensibles; con salidas hacia varios e ementos de
correccion [1, 2006.01]
tnicamente hidrulicos [1, 2006.01]

Sistemas de control adaptativos, esdecir, sistemas
que seregulan a si mismos para obtener un
rendimiento 6ptimo siguiendo un criterio
predeter minado (GO5B 19/00 tiene prioridad;
aprendizaje automatico GO6N 20/00) [1, 3, 2006.01]
eléctricos [1, 2006.01]
que implican € uso de modelos o de
simuladores [3, 2006.01]

Sistemas controlados por un computador
(G05B 13/00, GO5B 19/00 tienen prioridad;
controladores automaticos con caracteristicas
particulares GO5B 11/00; computadores en si
GO06) [1, 3, 2006.01]

eléctricos[1, 2006.01]

Sistemas queimplican € uso de modelos o de
simuladores de dichos sistemas (G05B 13/00,
GO05B 15/00, GO5B 19/00 tienen prioridad;
computadores anal 6gicos para procedimientos, sistemas
o dispositivos especificos, p. €. smuladores,
G06G 7/48) [1, 3, 2006.01]

eléctricos [1, 2006.01]

Sistemas de control por programa (aplicaciones
especificas, ver los lugares apropiados, p. §.
A47L 15/46; relojes que implican medios angjos o
incorporados que permiten hacer funcionar un
dispositivo cualquiera en un momento elegido de
antemano o después de un intervalo de tiempo
predeterminado G04C 23/00; marcado o lecturade
soportes de registro con unainformacion digital GO6K ;
registro de informacién G11; interruptores horarios o de
programa horario que se paran autométicamente cuando
el programa se harealizado HO1H 43/00) [1, 2006.01]
eléctricos [1, 2006.01]
Control por programa distinto del numérico, es
decir, en controladores secuenciales o
controladores |6gicos (GO5B 19/418 tiene
prioridad; control numérico
GO05B 19/18) [1, 2006.01]
que utilizan procesadores digitales
(G05B 19/05 tiene prioridad) [6, 2006.01]
que utilizan méguinas de estados | 6gicos
compuestas Unicamente de unamemoria o de
un dispositivo |égico programable que contiene
lalégica de lamaquinacontroladay en las
cuales el estado de sus salidas depende del
estado de sus entradas, o de una parte delos
estados de su propia salida, p. €. controladores
de decision binaria, autématas
finitos [6, 2006.01]
Monitorizacién; Seguridad [6, 2006.01]
Controladores | 6gicos programables, p. €. que
simulen las interconexiones | 6gi cas de sefiales
segun diagramas en escalera o graficos de
funciones [5, 2006.01]
gue utilizan levas, discos, tambores o and ogos
(aparatos de control por programa mecanicos
GO5G 21/00) [1, 2006.01]

CIP(2019.01), Seccion G



19/07 . . . dondee programa esta definido por las
conexiones fijas entre elementos el éctricos, p.
€. potenciometros, contadores,
transistores [6, 2006.01]

19/08 . . . queutilizan tableros de conexion, de
distribuidores de barras cruzadas, de
conmutadores de matriz, o
analogos [1, 2006.01]

19/10 . . . queutilizan selectores[1, 2006.01]
19/12 . . . queutilizan soportes de registro [1, 2006.01]
19/14 . . . . quedtilizanfichaso cintas
perforadas[1, 2006.01]
19/16 . . . . que utilizan soportes de registro
magnéticos [1, 2006.01]
19/18 . . Control numérico (NC), es decir, maquinas que

funcionan automaticamente, en particular
magquinas herramientas, p. . en un entorno de
fabricacion industrial, para efectuar un
posicionamiento, un movimiento o acciones
coordinadas por medio de datos de un programa
en forma numérica (GO5B 19/418 tiene
prioridad) [1, 6, 2006.01]

19/19 . . . caracterizado por sistemas de control de
posicién o de control de contorno, p. §. para
controlar la posicion desde un punto
programado hacia otro punto o para controlar
un movimiento alo largo de un recorrido
continuo programado [3, 6, 2006.01]

Nota(s) [6]

En el presente grupo, el sistema de medida paraun gje
se utiliza paramedir el desplazamiento alo largo de ese
gje. Estamedida se utiliza como sefial de realimentacion
delaposicion en e sistema de servocontrol.

19/21 . . . . queutilizan un dispositivo de medidadigital
diferencial [3, 2006.01]
19/23 . . . . . paracontrol punto por punto [3, 2006.01]
19/25 . . . . . paracontrol continuo de
recorridos [3, 2006.01]
19/27 . . . . queutilizan un dispositivo de medidadigital
absoluto [3, 2006.01]
19/29 . . . . . paracontrol punto por punto [3, 2006.01]
19/31 . . . . . paracontrol continuo de
recorridos [3, 2006.01]
19/33 . . . . queutilizan un dispositivo de medida
analdgico [3, 2006.01]
19/35 . . . . . paracontrol punto por punto [3, 2006.01]
19/37 . . . . . paracontrol continuo de
recorridos [3, 2006.01]
19/39 . . . . que utilizan unacombinacién de medios

cubiertos por al menos dos de los grupos
GO5B 19/21, GO5B 19/27 'y
GO05B 19/33 [3, 2006.01]

19/40 . . . . Sistemasdebucle abierto, p. g. que utilizan
un motor paso apaso [1, 3, 2006.01]
19/401 . . . caracterizado por disposiciones de control para

lamedida, p. §. calibracion e inicializacion,
medida de |a pieza de trabajo con fines de
mecanizado (GO5B 19/19 tiene

prioridad) [6, 2006.01]

19/402 . . . caracterizado por disposiciones de control para
el posicionamiento, p. g. centrado de una
herramienta con respecto aun agujero en la
pieza de trabajo, medios de deteccion
adicionales para corregir la posicion
(GO5B 19/19 tiene prioridad) [6, 2006.01]

CIP(2019.01), Seccion G

19/404

19/406

19/4061 .

19/4062 .

19/4063 .

19/4065 .

19/4067 .

19/4068 .

19/4069 .

19/408

19/409

19/40093 .

19/4097 .

19/4099 .

19/41

19/4103 .
19/4105 .

GO05B

caracterizado por disposiciones de control para
la compensacién, p. €. laholgura, el exceso, €
desfase de la herramienta, el desgaste de la
herramienta, la temperatura, |os errores de
construccion de lamaquina, la carga, lainercia
(GO5B 19/19, GO5B 19/41 tiene
prioridad) [6, 2006.01]
caracterizado por lamonitorizacion o la
seguridad (GO5B 19/19 tiene
prioridad) [6, 2006.01]
Prevencidn delas colisiones o de las zonas
prohibidas [6, 2006.01]
Monitorizacién del bucle de realimentacion,
p. §. sobrecargadel servomotor, pérdida de
realimentacion o de referencia [6, 2006.01]
Monitorizacion del sistema de control
general (GO5B 19/4062 tiene
prioridad) [6, 2006.01]
Monitorizacion de rotura, de lavida o del
estado de una herramienta [6, 2006.01]
Recuperacion de los datos o de la posicidn
después de un fallo de alimentacion o de otra
interrupcion [6, 2006.01]
Verificacion de un programa de piezaen la
pantalla, mediante dibujo o por otros
medios [6, 2006.01]
Simulacion del procedimiento de
mecanizado en la pantalla (GO5B 19/4068
tiene prioridad) [6, 2006.01]
caracterizado por la manipulacion de datos o €l
formato de los datos p. . lectura, introduccién
en unamemoriaintermedia o conversion de
datos [6, 2006.01]
caracterizado por la utilizacion de la entrada
manual de datos (MDI) o por la utilizacion de
un panel de control, p. . control de funciones
con €l panel; caracterizado por los detalles del
panel de control, por € establecimiento de
parametros (G05B 19/408, GO5B 19/4093
tienen prioridad) [6, 2006.01]
caracterizado por la programacion de pieza, p.
€. introduccion de informaci on geométrica
derivada de un dibujo técnico, combinacion de
estainformacion con lainformacion de
mecanizado y de material para obtener una
informacién de control, Ilamada programa de
pieza, para la méguina de control numérico
(NC) [6, 2006.01]
caracterizado por la utilizacion de datos de
disefio para controlar maquinas de control
numérico (NC), p. §. disefio y fabricacion
asistidos por computador CAD/CAM
(G05B 19/4093 tiene prioridad; disefio asistido
por computador CAD, en general
GO6F 17/50) [6, 2006.01]
Mecanizado de superficie o de curva,
fabricacion de objetos en tres dimensiones
(3D), p. §. fabricacion asistida por
computador [6, 2006.01]
caracterizado por lainterpolacion, p. . por €
calculo de puntos intermedios entre |os puntos
extremos programados para definir el recorrido
aseguir y lavelocidad del desplazamiento alo
largo de ese recorrido (GO5B 19/25,
GO05B 19/31, G05B 19/37, GO5B 19/39,
GO05B 19/40 tienen prioridad) [3, 6, 2006.01]
Interpolacion digital [6, 2006.01]
Interpolacion anal6gica [6, 2006.01]
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19/414

19/4155 .

19/416

19/418

19/42

19/421

19/423

Estructura del sistemade control, p. §.
controlador com(n o sistema multiprocesador,
interfaz hacia el servocontrolador, controlador
deinterfaz programable [6, 2006.01]
caracterizado por la gjecucién del programa, es
decir, la gjecucion de un programa de piezao la
€jecucion de una funcién maguina, p. €.
seleccion de un programa [6, 2006.01]
caracterizado por € control de lavelocidad, de
laaceleracion o de la deceleracion (GO5B 19/19
tiene prioridad) [6, 2006.01]
Control total de una fébrica, es decir, control
centralizado de varias méaquinas, p. €. control
numérico directo o distribuido (DNC), sistemas de
fabricacion flexibles (FMS), sistemas de
fabricacion integrados (IMS), fabricacion
integrada por computador (CIM) [6, 2006.01]
Sistemas de registro y de reproduccion, es decir,
en los que el programa es registrado a partir de un
ciclo de operaciones, p. §. € ciclo de operaciones
esta controlado a mano, y a continuacion este
registro es reproducido en lamisma
méaquina[1, 2006.01]
Aprendizaje de posiciones sucesivas por
medios mecanicos, p. €. por volantes de
acoplamiento mecénico para posicionar la
cabeza del porta-herramienta o el actuador del
extremo del brazo (GO5B 19/423 tiene
prioridad) [6, 2006.01]
Aprendizaje de posiciones sucesivas por
guiado, es decir, estando sujetosy guiadosla
cabeza porta-herramienta o el actuador del
extremo del brazo directamente, con o sin
ayuda por servomotor, para seguir un
recorrido [6, 2006.01]

19/425

19/427

19/43
19/44
19/46

21/00

21/02

23/00

23/02

24/00

24/02
24/04

99/00

Aprendizaje de posiciones sucesivas por control
numeérico, es decir, siendo introducidas las
oOrdenes para controlar el servoposicionamiento
de la cabeza porta-herramienta o del actuador
del extremo del brazo [6, 2006.01]
Aprendizaje de posiciones sucesivas siguiendo
la posicién de una palanca de mando o de una
palanca para controlar €l servoposicionamiento
de la cabeza porta-herramienta, control
maestro-esclavo (GO5B 19/423 tiene
prioridad) [6, 2006.01]
fluidicos [3, 2006.01]
neuméticos [1, 3, 2006.01]
hidréulicos [3, 2006.01]

Sistemas que implican €l muestreo dela variable
controlada (G05B 13/00-G05B 19/00 tienen prioridad;
sistemas de transmision de sefiales en si GOSC;
conmutacion o abertura de puerta electrénica

HO3K 17/00) [1, 2006.01]

eléctricas[1, 2006.01]

Ensayo o monitorizacion de sistemas de control o de
sus elementos (monitorizacion de sistemas de control
por programa GO5B 19/048, GO5B 19/406) [1, 2006.01]

Ensayo o monitorizacion eléctrico [1, 2006.01]

Sistemas de control automatico de bucle abierto no
previstos en otro lugar [2, 2006.01]

eléctricos [2, 2006.01]

fluidicos [2, 2006.01]

Materia no prevista en otros grupos de esta
subclase [2006.01]
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