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Obrando en calidad de apoderado de 1a UNIVERSIDAD DE MANIZALES, segun
poder debidamen nferido y legalizado, que/éra en las diligencias
administrativas de la referencia—y—encontrandome dentro del plazo legal
comparezco para responder el oficio de Requerimiento No. 1424 del Examen de
Patentabilidad emanado de esa Oficina, y con fundamento en el Articulo 45 de la

Decision 486 de 2.000 de C.A.N, en los siguientes términos:

1. Claridad de la solicltud:
Para atender el requerimiento y sugerencias del sefior examinador respecto
a la claridad de la solicitud y segun el Art. 28 de la Decision 486 de la CAN
“La descripcion deberd divuigar la invencion de manera suficientemente
clara y completa para su comprension y para que unha persona capacitada
en la materia técnica correspondiente pueda ejecutarla”, se modifica:
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e La descripcion de la invenciéon, donde se suministra informacion
suficiente para que se permita identificar en forma clara y completa la
mejora de la patente, siguiendo los esquemas convencionales de
presentacion, donde se permita hacer la evaluacion de la invencion.

s De acuerdo con la nueva descripcién se presenta un nuevo titulo de la
invencion:

PARA UNA-CAMARA DE VI'GIMQI‘:\IA 'R'Ef'l_n'pTA MEDIANTE
DErEC-CIQN DE PERTURBACIONES SISMIC\AS".
D ‘
o La figura 1, que sé apoya en Ia\nueva descripcio\n y reivindicaciones,
a\escala, donde se observa un dlagrama de bloqueo del sistema

completo. ' ' ,’

’ "NUEVO TITULO: SISTEMA DE ORIENTACION AUTOMATICA

» La figura 2, qu'e- s-e apoya en It.l nueva deaépcién y a escala, que
pemite}el.swwgica.

s La figura 3, que se apoya en la nueva descripcién, es un esquema
funcional de la unidad esclava.

e La figura 4, que se apoya en la nueva descripcién, es un esquema
funcional de la unidad maestra.

¢ Se presenta un nuevo pliego reivindicatorio, que define y delimita la

“ materia que se desea proteger, sustentadas en la nueva descripcion

y cumpliendo con lo exigido por las disposiciones del articulo 30 de la
decisién 486 de la C.A.N. “las reivindicaciones definirdn la materia
que se desea proteger mediante la patente. Deben ser claras y
concisas y estar enteramente sustontadas por la descripcion. (...)".
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Lo anterior con un contenido que se ajusta a los limites impuestos por la
memoria descriptiva original, por lo que no excede el alcance de la invencion.

De acuerdo con los nuevos documentos aportados la presente invencién cumple
con los requisitos de patentabilidad exigidos en los Art 14 Y 16 de la Decision
486/2000 de la C.A.N, en cuanto a Novedad y Nivel inventivo

Por lo anteriormente expuesto, ruego a usted dar por subsanado dicho
requerimiento, sin perjuicio de lo cual desde ya nos acogemos a lo dispuesto por
el inciso segundo del articulo45 de Ta decision-486 de la Comiunidad Andina de
Naciones que a ld Ietra dlce '{ .) Cuando la oﬁcma nacional competente
estimare que eljo es neoesano pam fos fines del examen de patentabmdad podra

notifica al sohc:tante dos 0 més veces {...)" \

\ ST

: “‘ ‘\/ '
NOTIFICACIONES /"

.- . /

Mi poderdante y yo reclblremos notificaciones en Ia.Secretarla de su Despacho o

en mi Oficina de Abogado ubicada.en_la-Carrefa 13A No. 28-38 Ofc. 246 MZ. 2
Parque Central Bavaria de la ciudad de Bogota D.C.

Del sefior Jefe,

0.1 —

CARLOS ORLANDO MAYA RODRIGUEZ

.'. No.17.117.818 expedida en Bogota,

T.P No. 17.402 del C.S.J.
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PATENTE DE INVENCION

SISTEMA DE ORIENTACION AUTOMATICA PARA UNA CAMARA DE
VIGILANCIA REMOTA MEDIANTE DETECCION DE PERTURBACIONES
SISMICAS

Indicacion de la esfera tecnolégica:

La invencién se refiere a la fabricacidén de un equipo para orientar en forma
autornética una camara de videovigilancia que se encuentra en un sitio remoto. E}
equipo maneja la rotacion de la camara calculando fa posicion mediante la
informacion que genera un arreglo de sensores sismicos colocados hacia cada
uno de los puntos cardinales, a cierta distancia del punto central, donde existe otro
sensor sismico y donde se ubica la cAmara de video vigilaricia. Los sensores
sismicos son capaces de detectar las perturbaciones del medio elastico o suelo y
las transmiten al equipo@e la distancia de la fuente de perturbacién
a cada uno de los sensores, se producen diferencias de tiempo e intensidad entre
las sefales cotrespondientes a cada uno de eflos. Con estas diférencias de
tiempo e intensidad, el equipo estd en capacidad de calcular la posicién de la
fuente que originé la perturbacién y de orientar la cémara en forma automatica
hacia esa fuente, mediante un servomotor. La céamara estd conectada a un
sistema de transmision remota de video por radiofrecuencia, que envia las

imagenes hasta el centro de monitoreo.

Estado de la Técnica:

Una camara de vigilancia fija, se puede ubicar en forma tal, que pueda monitorear
determinada zona, sin embargo, ninguna camara fija es capaz de monitorear un
sitio en todas las direcciones (360° de rotacién). Como altemativa para superar
este inconveniente, existen camaras con capacidad de rotacién, conocidas como

camaras PTZ. Estas camaras tienen un sistema de rotacién manejado por un



control que permite moverlas hacia el sitio deseado. Esas camaras son altamente
costosas y tanto la sefial de video como la de control se deben llevar a través de
cables desde la cAmara hasta el dispositivo donde se observan las imidgenes
(usualmente un monitor). Esto dificufta [a implementacién se sistemas de video
vigilancia en zonas remotas, donde no existe energia eléctrica, ni hay forma de
extonder cables para conectar las camaras con el centro de monitoreo. Se hace
necesario transmitir las imagenes por medios inaldAmbricos y dotar a la cAmara de
un sistema de alimentacién auténomo (baterias y panel solar). Para el caso de
taAmaras con movimiénto, se requiere no solamente transmitir Ia sefial de video,

sino también la sefial de control para la cdmara.

Este esquema exige que haya un operario encargado de controlar el movimiento
de la camara mediante el control. Sin embargo, ese procedimiento se vuelve
tedioso, especialmente cuando se tienen que monitorear simultineamente varias
camaras. La opcidon que existe es programar la cAmara para que ejecute una
secuencia de movimiento predeterminada, que abarque toda la zona de interés.
El sistema que se pretende patentar libera al personal de vigilancia de téner que
mover la cdmara. Simplemente cuando el equipo detecta una perturbacion,
orienta automaticamente la camara hacia la fuente que la generé, permitiendo

tener una reaccién oportuna ante cualquier intrusién en la zona de monitoreo.

Los circuitos cermados de television, que se utilizan como mecanismo de vigilancia
en edificios o recintos cerrados, permiten la conexién de una o varias camaras a
un control central, que mediante un programa preestablecidoc o manualmente,
pucden emitir una orden para que una o mas de dichas camaras, giren en
direccion al sitio que se desea monitorear en un momento determinade. No se
conoce un sistema en el cual el movimiento de la camara no esté programado, ni

sea manual, sino que sea un movimiento automatico que apunte la camara



directamente a la fuente de perturbacién (por ejemplo, una persona, un animal, un

vehiculo, etc).

La orientacién de la cAmara de video vigilancia, responde a la deteccién de
sefiales sismicas detectadas por el arreglo de sensores, los cuales entrégan
informacién acerca del medio excitado, que se usa para detectar los primeros
arribos de las seflales. Basados en procedimientos sismolégicos desarrollados a
principios del siglo XX por L.C. Geiger, pero actualmente usados en los centros
de deteccién de terremotos o instihios de investigacién geofisica, es posible
ubicar la fuente de las perturbaciones asumiendo un medio de propagacién

conocido.

Este algoritmo se conoce tomo el método de Geiger para la localizacion de
sventos excitantes del medio elastico y se usa en programas de localizacion

sismica como HYPOINVERSE (Kiein, 1989) e HYPOCENTER (Lienert & Havskov,
1995).

Inicialmente, para conocer el medio (subsuelo), base prioritaria para que el
sistema de vigilancia trabaje adecuadamente, es necesario identificar la velocidad
del medio que lo circunda. Siguiendo procedimientos gecfisicos convencionales
(Clay, 1990; Evans, 1997), se excita el medio para tratar de identificar los retardos
de las ondas sismicas registradas por los sensores regularmente espaciados en la
zona, procedimiento que permite conocer la velocidad del medio, que seré

uvtilizada para la localizacion de los eventos.

Actualmente, solo los sistemas de monitoreo de amenazas nucleares, funciohan
como sistemas de vigilancia con este tipo de algoritmos sismologicos. Sin
embargo, a muy pequefla escala, no existen reportes de su uso, debido

fundamentaimente a las altas velocidades que deben tener los equipos para
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procesar ta informacion y dar respuesta adecuadamente. El sistema gque se
pretende patentar tiene capacidades de detectar las perturbaciones, utilizar este
algoritmo para focalizar la direccion de la fuente excitadora, orientar la camara
hacia ese punto y transmitir imégenes de la zona donde provienen dichas

perturbaciones.

Objetivo de la Invencién:

La invenciéon se enfoca en suministrar un aparato electrénico que realiza la
orientacién automética dé una cdmara dé Video vigilancia femota hacia cuslquier
fuente de perturbacién (persona, animal o vehiculo intruso), mediante un arreglo o

disposicion de sensores sismicos que detectan las perturbaciones del suelo, un

servomotor que orienta la cdmara y un sistema de transmisién inaldmbrica de
video que envia las imagenes en tiempo real hasta un sitio de monitoreo ubicado a

gran distancia.

Los sensores sismicos, [a cAmara de video, el servomotor, el sistema de

allmentaciébn elécfrica (panel solar y baterias) y el sistema de transmision

——{

— ——t

inalémbrica de imagenes por radiofrecuencia, son equjpos | comerciales y no son el

objeto de ests patente.

Lo que se pretende patentar es el equipo electrdnico, que utilizando estos
dispositivos, es capaz de orientar autométicamente la camara en un angulo
méaximo de 360 grados, hacia cualquier perturbacién que se presente en la zona
de vigilancia. Es importante destacar que la ubicacién no se hace manuaimente,
ni se programa el movimiento de la cédmara previamente. En oiras palabras:
cuando no hay perturbaciones en la zona, no hay movimiento, sl se detecta la
presencia de algo o alguien, la cAmara se mueve automéaticamente para apuntar

directamente hacia el sitio.
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El objetivo de este sistema no es un circuito cerrado de television, ya que estamos
hablando de la vigilancia de sitios remotos, tales como una torre de energia o una
instalacién petrolera, ubicados a gran distancia del centro de vigilancia. En este
tipo de infraestructura, una amenaza puede provenir desde cualquier punto, por lo
tanto se requiere cubrir 360 grados. Dado que la cAmara no puede cubrir toda la

Zona, la ubicacién automéatica de Ia misma se convierte en una necesidad.

Descripcion de las figuras (resefia)

La figura 1 es un diagrama de bloques del sistema completo.
La figura 2 s un esquema de ia red sismologica.

La figura 3 es un esquema funcional de la unidad esclava.

La figura 4 es un esquema funcional de la unidad maestra.

El sitio que se desea monitorear debe tener posibilidades de aproximacion desde
\bdos los puntos cardinales. Supongamos, por ejemplo, que el sitio a monitorear
__) ©s una torre de energla. Como se ensefia eﬁum (1Y la jnfraestructura a
: vlgil en aste caso la torre de energia) estaria en el centro del sistema, alll
mismo se ubicaria el servomotor (2) encargado de hacer girar la cdmara en
cualquier direccion, la camara de video vigilancia (3), la unidad maestra (4) y el
sis__b_aina de alimentacién (5) (bateria y panel solar). El arreglo de sensores

slsmi por cinco geédfonos conectados a su respectiva unidad

esclava (6), uno de ellos ubicado en el centro del sistema (7)., uno en la direccion

Norte (8), uno en la direccién Este (8), uno en la direccion Sur (10) y uno en ia
direccién Oeste (11). La distancia a la que se ubican estos gedfonos puede
alcanzar un méximo de

/__: v@ oontados unidad maestra (4). La cAmara
-

gnectada a un sistema de transmision inalAmbrico de

de videovigilancia (3

video por radiofrecuancia (12).
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Ei funcionamiento basico de Ia red sismolégica se puede explicar con la figura (2).
Supongamos que se aproxima a la torre de energla una persona (13) proveniente
del suroeste. Los pasos de la persona generaran una perturbacion en el subsuelo
que serd detectada por cada uno de los getfonos (14) y procesada por la
respectiva unidad esclava (15) a la que estdn conectados. Sin embargo, el tiempo
de llegada y la intensidad de la sefial serén diferentes en cada gedfono. Los
sensores (gedfonos) que estin mas cercanos a la fuente de perturbacion,
recibirdn la sefial méas rdpido y con mayor intensidad. Para este ejemplo, se
recibirla una sefial mas ripida e intensa en los sensores ubicados en la posicién
Sur y la posicién Oeste. EI sensor del origen recibirla una sefial menos intensa y
con un retardo adicional. Finalmente, los sensores de la posicion Norte y Este,

recibirlan la seftal mas tardia y de menor intensidad.

Los dispositivos de captura llamados unidad esclava (15), se conectan a cada uno
de los gedfonos (14) y se encargan de la captura local de eventos sismicos y de la
comunicacién con la unidad maestra (4) para informar el estado de deteccién del

evento de origen sismico.

La figura (3) muestra el esquema funcional de la unidad esclava. La sefial que
proviene del geéfono (16) se acondiciona por medio de un filiro digital pasabajos
(17), ajustado de forma precisa (empleando un cristal de cuarzo) a una frecuencia
de 100 Hz. Lla sefal acondicionada es ingresada a un amplificador en
configuracién diferencial (18) con ganancia ajustable (1 a 128) y muy alto rechazo
en modo comun (102dB contra DC), para luego ser digitalizada por medio de un
convertidor analégico-digital sigma-delta (19) con resolucién teérica de 24 bits, de
los cuales se dispone de 16 bits escalados en un rango de entrada de 0 a 2.5
voltios. La seflal digital se transfiere a la unidad de procesamiento (20)
implementada por medio de un microcontrolador de 8 bits. Se utiliza una memoria

RAM (21) para almacenar las variables temporales necesarias para la ejecucién

(1



del algoritmo que reside en la memoria intemma del microprocesador. Para la
comunicacion entre las Unidades esclavas (15) y la Unidad maestra (4) se emplea
ol protocolo RS485, controlado por un transceptor RS485 (22), el cual permite ia
comunicacion de seflales digitales sobre medios de transmisién compartidos y
cableados con distancias de hasta 800 metros. Como fuente de alimentacién en
la Unidad esclava (15) se emplea la baterfa de la Unidad maestra, la cual se
transmite (23) con restriccidn de corriente de hasta 80 mA por medio de un
regulador de comiente, que protege 12 fuente de sobrecargas de corriente producto
de cortocircuitos por causas haturales o intencionales. La transmision de esta
sefial DC sobre distancias largas aumenta el consumo de corriente de! equipo,
pero le permite una versatilidad que es necesaria dado el ambiente de trabajo,
pues alimentar localmente cada Unidad esclava implicarla un incremento

importante en los costos de construccién y mantenimiento.

La Unidad Maestra (4) se encarga de configurar las Unidades esclavas (15),
recibir las interrupciones de eventos sismicos detectadas, procesar dichas sefiales
y generar la posicién para enviar la sefial de movimlento a un servomotor (2) que
posiciona la cAmara de video vigilancia (3). La figura (4) presenta el esquema
funcional de la Unidad Maestra, que se compone de cinco transceptores RS485
(24) que reciben cada una de las sefiales que provienen de las Unidades Esclavas
(15). Esas sefiales se transfieren a la unidad de procesamiento (25), constituida
por un microprocesador de 8 bits, donde son monitoreadas por la rnutina de
deteccion del origen del evento. Una memoria EEPROM (26) de tipo serial, se
gobiema desde la unidad de procesamiento (25) y se emplea para almacenar
configuraciones del sistema incluso en ausencia de alimentacién eléctrica. La
interfase RS232 (27) le permite a la unidad maesira establecer comunicacion con
un computador (28) para solicitar informacién y para configurar las variables que

s@ involucran en los algoritmos de deteccién de eventos y origen de los mismos.
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Tanto la Unidad Maestra (4) como las Unidades Esclavas (15), reciben energia del
sistema de alimentacién (5), compuesto por una baterla, que se recarga mediante

un panel solar, para tener un suministro de energla auténomo.

La cAmara de video vigilancia (3) se conecta a un sistema de transmision
inalambrica por radiofrecuencia (12), que se encarga de transmitir en tiempo real
las imagenes de la camara, hasta un sitio de monitoreo remoto, en donde se
encuentra el receptor de sefiales de radiofrecuencia, una tarjeta de adquisicion de

video y un computador con un software de monitoreo.

Revelacion de la invencion
Un sistema automéatico de control de movimiento para una camara de video
vigilancla (3) caracterizado porque comprende cinco sensores sismicos (6),
conectados a una unidad maestra (4) que comanda un servomotor (2) y
posiciona la camara de video vigilancia (3) hacia el origen de la perturbacién.
Los sensores sismicos (6) se componen de un gedfono y una unidad esclava.
La unidad maestra (4), el servaomotor (2) y la cAmara de video vigilancia (3) se
ubican en el punto central de la infraestructura que se desea vigilar {1).
Cuatro de los sensores sismicos (6) se ubican entre 10 y 200 mts de distancia
de la unidad maesira (4), se conectan a ella por cables y estin orientados
hacia cada uno de los puntos cardinales (8) (9) (10) (11). EI quinto sensor
sismico (6) se encuentra en el mismo lugar (7) que [a unidad maestra (4).
La camara de video vigilancia (3), se conecta a un transmisor de video por
radiofrecuencia (12).
Cada uno de sus elementos racibe energia de una fuente de alimentacién
autdnoma (5) compuesta por una baterta y un panel solar.
La unidad esclava comprende un filtro digital pasabajos (17) que recibe la

seial del gedfono y se conecta a un amplificador diferencial (18), conectado a
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un conhversor analogo digital (19), que se comunica con un microcontrolador
(20), que controla una memoria RAM (21) y un transceptor RS485 (22).

La unidad maestra (4) comprende cinco transceptores RS485 (24) conectados
a un microcontrolador (25) que controla una memoria EEPROM (26) vy
comanda un servomotor (2).

La unidad maestra se comunica por una interfaz RS232 (27) con un

computador (28), para configuracién y transmision de datos.

Aplicaciones

Como se ha mencionado previamente, el sistema de orientacién automética se
hace necesario cuando se desea monitorear sitios apartados, en los cuales existe
infraestructura que se desea proteger y a los que se pueden aproximar amenazas
desde cualquier direcclon, Por ejetriplo, el sistema en el sector eléctrico, como
mecanismo de alerta temprana para las torres de energia eléctrica, las cuales son
blanco militar de ios grupos armados fuera de la ley. También tiene aplicacién
importante en infraestructura petrolera, que se encuentra entre 1 y 40 Kms de los

sitios de reaceion.

Otra aplicacion es proteger infraestructura militar, sin necesidad de utilizar campos
minados. EIl sistema permitiria aumentar la seguridad, sin necesidad de colocar
gran cantidad de camaras que tengan que ser monitoreadas las 24 horas por
personal de la institucién. También se puede utilizar para proteger infraestructura

de comunicaciones que se encuentra en sitios apartados.




REIVINDICAC| NES

1. Un sistema automético de control de movimiento para una camara de video
vigilancia caracterizado porque comprende cinco sensores sismicos,
conectados a una }Jnida_g_ maestra que comanda un servomotor y posiciona
la cAmara de video vigilancia@a@ig_en de la perturbacion.

2. El sistema de la reivindicacion 1 caracterizado porque los sensores

sismicos se componen de un gedfono y una unidad esclava.
3. El sistema de la reivindicacion 1 caracterizado porque la unidad maestra, el
servomotor y la cdmara de video vigilancia se ubican en el punto central de
T T ey

la infraestructura que se desea vigilar.

4. El sistema de la reivindicacion 1 caracterizado porque cuatro de los

sansores sismicos se _h_t_i_bican a cierta dlstangig de la unit_iad maestira, se

[ .
conectan a ella por cables.y estan onenta@ada uno de los puntos

cardinales. E| quinto sensor sismico se encuentra en el mismo lugar que la
et e ¥

unidad maestra.
5. El sistema de la reivindicacién 1 caracterizado porque la cdmara de video
vigilancia, se conecta a un transmisor de video por radiofrecuencia.

———

6. El sistema de la reivindicacién 1 caracterizado porque cada uno de sus

elementes recibe energia de una fuente de alimentacién auténoma

compuesta por una bateria y un panel solar.

7. El sistema de la reivindicacion 1 caracterizado porque la unidad esclava

—

comprende un filtro digital pasabajos’que recibe la sefial del gedfono y se
conecta a un amplificador diferencial, conectado a un conversor analogo X

— - =
digital/que se comunica con un microcontrolador, que controla una

memoria RAM y un tra r RS485.

8. El sistema de la reivindicacién 1 caracterizado porque la unidad maestra 9

N

comprende cinco transceptores RS485 conectados a un microcontrolador

que controla una memoria EEPROM y comanda un servomotor.
-—______——-——'—\
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9. Sistema segun la reivindicacién 8 en el que la unidad maesira se comunica
por una Interfaz RS5232 con un computador, para configuracién y

transmisién de datos.



RESUMEN

La presente invencién se relaciona con sistema electronico que realiza el control
automético de movimiento de una cdmara de video vigilancia remota, mediante un
arreglo o disposicion de sensores sismicos que detectan las perturbaciones del
suelo, un servomotor que orienta la camara y un sistema de transmision
inalambrica de video que envia las imagenes en tiempo real hasta un sitio de

monitoreo ubicado a gran distancia.
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SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO
DIVISION DE NUEVAS CREACIONES
Radicacion No 03-57.604
Clasificaclén Internacional (IPC) GO5D 1/12 // GO5B 19/00.
Concepto Técnico No 1007

Como resultado del examen de fondo, realizado conforme a lo establecido por el articulo
45 de la Declsién 486 de la Comisién de la Comunidad Andina, se comunica:

1. Documentos estudiados:
1 a 4 de los folios 54 a 57, las relvindicaclonés{ a 9 de los fo a 52,"documentos

allegados adjuntos a la respuesta al oficlo No 1424-del"9 brero de 2006 y la “
radicacion inicial.

Para el presente estudio se tuvo en cuenta la d ipcion'de‘los ﬁﬂ a 5?( los dibujos -
|
fe

El articulo 9 de la Decision 486 de la Comisién del Acuerdo de Cartagena establece que,
“La primera solicitud de patente de invencién... conferira al solicitante o su causahablente
el derecho de prioridad para solicltar... misma materia. El alcance y los efectos del derecho
de prioridad seran los previstos por el Convenio de Paris... a) doce meses para las
patentes de invenclén y modelos de utilidad...".

La solicitud en estudio fue radicada el 09 de julio de 2003, en ese momento ni
posteriormente no se reclamé prioridad alguna, por lo tanto, acorde a lo dispuesto por los
articulos 9 a 11 de la Decisién 486, no hay prioridad vélida relvindicada.

2. Objeto de la Invonclén %

De acuerdo g/ld ﬂﬂlma e 'pclén la finalidad de la solicitud consiste en suministrar u

N

sistema auto o-dE conlml de movimiento para una cidmara de video vigilancia que b | '(a'de

encuentre en un 5|t|o ramoto| "

De otro lado, el pliego relvindica: un sistema pari\detgceion de perturbaciones de orden 7 7

sismico, relacionado en las ralvmdlcaclones 1a13. : ’
f .

Segun la IPC la clasificacién del objeto reclamado es GO5SD 1/12 // GO5B 19/00.
3. Claridad de a solicitud:

En primer lugar, el articulo 28 de la Decisién 486 de la Comisién de la Comunidad Andina
sefiala que: “la descripcidn debera divulgar la invencién de manera suficientements claray
completa para su comprension y para que una persona capacitada en la materia técnica
comrespondiente pueda ejecutaria”.

El nuevo titulo no define el objeto de la solicitud en forma breve y precisa
esencialmente, no concuerda con el preambulo de las reivindicaciones.

La Ultima descripclén allegada presenta alteraciones significativas respecto de la
iniciaimente calificada porque, por ejemplo, las nuevas figuras 2 a 4 y su correspondiente
descripcion (ver folios 47 a 49 y 53 a 57 y compararios con los folios 7a 11 y 17 a 19), NO
forman parte de la descripcién iniclal razén, por la cual, no se cumplen las disposiciones
del articulo 34.
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En segundo lugar, el articulo 30 de la citada Declsién establece que: “las relvindicaciones
definiran la materia que se desea proteger mediante la patente. Deben ser claras y
concisas y estar enteramente sustentadas por la descripcién®.

De un lado, la nueva reivindicaclén 1 no coincide con el nuevo titulo ni con la exposicién
inicial, ya que alll no se habla de ningin sistema automético de control de movimiento para
una cdmara de video, lo cual, constituye una ampliacién del objeto de la divulgacién inicial.

De otro lado, en el parrafo 3 de la pégina 4 de la nueva descripcién (ver follo 45), se
resalta que, “los sensores sismicos, la cdAmara... son equipos comerclales y no son el
objeto de esta patente”.

A la luz de lo anterior, queda claro que la reivindicacion es indefinida (no define la materia
que se desea proteger) porque relaciona los componentes comerclales de un sistema de
control de orientacién, donde no se estab) al es la mejora técni

solicitante al estado del arte.

Por su parte, las reivindicaciones dependlentes no tienen soporte descriptivo o, como
minimo, no coinciden con el de la descripcidn iniclal como ocurre, por ejemplo, en la
segunda que cita textuaimente:

“2. sistema... los sensores sismicos... un gedfono y una unidad esclava”, o cual, no
concuerda con lo que indican los parrafos (itimo de la pagina 4 y los tres primeros de la 5,

de la citada descripcién Iniclal, puesto que, en esos apartes se declara: °... los dispositivos
de captura o unidades esclavas 16 repartidos... unidad maestra 10... la unidad esclava 16
captura... protocolo RS 485... la_unidad esclava 18 se compone de una unidad de
procesamiento, memoria RAM, transceptor RS 485, gedfono y convertidor A/D..."; lo que
dice el resumen anterior significa, que el gedfono es parte de la unidad esclava y no es
independiente de ella como ahora se declara y relvindica respecto de los “sensores
sismicos®, los cuales por demds, no estin definidos en | icion iniclal.

Las reivindicaciones 3, 4 no tienen enlace Iégico con la iIndependiente debido a que no
aclaran o delimitan una o méas caracteristica(s) incluidas en aquella sino que se salen del
ambito de ia solicitud, porque sefialan que:

“3. sistema... s8 ubican en el punto central de la infraestructura... vigilar...",
"4, sistema... 8@ ubican a cierta distancla... 88 conectan a ella por cables...", y asi
sucesivamente con las restantes reivindicaciones.

Adicionalmente, es importante resaltar que las ubicaclones y/o el uso de elementos de
conexién no son caracteristicas técnicas que sirvan para definir o delimitar una forma de
reallzaclén particular porque, para el caso, seria equivalente a decir que los componentss
de un multimedia, se caracterizan por ubicarios en la sala 0 el estudio de una residencia
y/o porque sus diversos elementos se interconectan con cables.

Finalments, las sigulentes afirmaciones no estdn comprendidos en la exposicion inicial: el
sistema automatico de control de movimiento para una cAmara de video, los “sensores
sismicos®, la ubicaclén central en la infraestructura, la cierta distancla de ubicaclén de los
sensores con relacion a la unidad maestra, la conexién con cables, etc. razdn por la cual,
el pliego allegado como respuesta tampoco cumple las disposiciones del articulo 34.

Por todas las razones antes expuestas, la oficina no puede aceptar el nuevo titulo, la
nueva descripcién y el Gltimo capltule reivindicatorio allegados no solo porgue no cumplen
las disposiciones de los articulos 28 y 30 sino porque van més allé de lo permitido por el
34, motivo por el que las observaciones de fondo trasladadas siguen vigentes.

59
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Finalmente, como se informa en el folio 31 no se presentaron oposiciones por parte de
terceros.

4. Evaluacién de la unidad de Invenclén:

El articulo 25 de la Decisién 486 establece que, “La solicitud de patente sélo podré
comprender una invencién o un grupo de invenclones relacionadas entre si, de manera
que conformen un Gnico concepto inventivo”.

El pliego calificado se reflere a un nico concepto, por lo cual, cumple el requisito
establecido.

5. No cumplimiento de los requisitos de patentabilidad

En primer lugar, el articulo 14 de la Decisién 488 establece que: “Los palses miembros
otorgarédn patentes para las invenciones, sean de producto o de procedimliento {...)
Industrial®, (resaltado fuera de texto).

Para dar cumplimiento a tal requisito, y teniendo en cuenta que ni la Decisién nl el
reglamentario ni el Manual Andino establecen, taxativamente, como se debe definir cada
concepto, la oficina, ha acudido a la Gufa sobre el examen de las solicitudes de patentes,
publicada por la OMP! en 1882, que ayuda a los examinadores de la oficinas nacionales
en sus estudios, para definir los conceptos antes citados; donde de acuerdo a las
indicaciones del parrafo 57 (de dicha gula) se especifica que existen dos tlpos de
reivindicaciones: de producto y de procedimliento (método).

Adiclonaimente, el citado pamafo Indica que las reivindicaciones de producto deben
definir, el objeto que se desea proteger, mediante las caracteristicas estructurales é de
funcién y, las de procedimiento, mediante las caracteristicas de una secuencia de etapas
a seguir, para lograr un resultado sin que dicha secuencia de etapas sea,
simultaneamente, una secuencia de procesamiento de sefial junto con los elementos que
ejecuten dicha secuencia. N &K

°

Al estudiar las reivindicaciones del pliego, salta a la vista que incluyen mezclas de
caracteristicas no permitidas, como se evidencia de su redaccién, por ejemplo:

“41. Un sistema... sensores... para orientar...".

“5. sistema... sismolégicos para detectar...”.
*6. sistema... médulo... recibe...".

“7. sistema... disposltivos para captura de eventos...", y asl sucesivamente.

De lo anterior es evidente que la parte no subrayada son caracteristicas estructurales, y la
subrayada, caracteristicas de uso o efectos de este.

En segundo término, el articulo 15 de la Decisién 486 sefiala que, "No se consideraran
invenciones: ...

@) los programas de ordenadores o el soporte l6gico como tales; y".

Del estudio de la solicitud concluimos que ella describe y reivindica de forma confusa el
uso de un algorttmo STA-LTA, de un protocolo RS485 por medio de medios electronicos
de procesamiento de sefial por medio de un computador como se menciona en la pagina 4
de la descripcién para que procese las sefiales recibidas y entregue una alerta sl las
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condiciones en tomo al drea vigilada se vuelven peligrosas. Por esta razon se considera
que, tacltamente, se esta tratando de proteger un programa como tal. Adicionaiments, las
relvindicaciones 5 a 8, relacionan las operaciones de: “... detectar, clasificar y ubicar...”,
“...recibe las sefiales de video...", “... se envia a una unidad maestra..." que son una
sacuencia de procesamiento de sefial que se consideran un programa, como tal, por esas
razones lo solicitado no cumple lo establecido por el articulo 15 e).

En tercer lugar, las disposiciones del articulo 21 se ven afectadas debido a que se hace
ofro (segundo) uso de componentes convencionales de un sistema de control de cdmara
de video, ya que, en los circuitos cerrados de TV de vigilancia de edificios o recintos
corrados se tlene una 0 mas cadmaras conectadas a un control central, que medlante un
programa preestablecido, 0 manuaimente ,puede emitir una orden para que una o mas de
dichas camaras, giren en direccién al sitio que se desee monitorear en un momento
determinado.

Puesto que la solicitud no cumple las disposiclones de los articulos 14, 15 inciso e), 21,
28, 30 y 34 por las razones arriba expuestas y, porque las correcciones allegadas no
subsanan, en forma alguna, las objeclones trasladadas mediante el oficlo No 1424 anterior
ni se presentaron argumentos razonados y convincentes contra dichas objeciones, en
virtud de lo que establece el articulo 45 en:

ubmsten impedimentos ps : g :
NEGAR el privilegio sollcltado en las relvmdlnclones 1a 13 de Ios follos 12 a 14. ‘\

Bogots, D.C. 2005 07 14

Concepto técnico Jefe Nuevas creaciones Examinador Técnico

Namero: 1087 Cddigo: 202004

.. En el caso de no dar raspuesta al presonte mqueﬂmlento g_s_a_m_dg_laﬂnm
8 la . .
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SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO

RADICACION: 3-57804 EDICTO No. 15242

LA SECRETARIA GENERAL AD-HOC
HACE SABER:

Que ssta Superintendencia profirid Resolucién No. 24793 de 20-BEP-2006. Que ol contenido de Ia parte resolutiva es como sigue: El
Superiniendentes de Industria y Comercio.

RESUELVE

ARTICULO PRIMERO: Negar ol privilogio de pstents de Invencidn a la creacidn
denominada: “SISTEMA PARA DETECCION DE PERTURBACIONES SISMICAS”®.

ARTICULO SEGUNDO: Notificar pemonaiments al docitor Cardos Oriando Maya
Rodriguez, en su calidad de apoderado de la Universkiad de Manizales, o a quian hags
sus veces, ¢l contenido de |a presanis resohucién, eniregdndols copla de [a misme,
advirtiéndole que contra alls procede al recurso de reposicitn ante el Superintandante
de Industria y Comercio si momento de notificarse o dentro de loa 6 dias hibiss
sigularies.

NOTIFIQUESE Y CUMPLASE
Dada en Bogotd D.C.,alos - z'ﬂ 20

EL SUPERINTENDENTE DE INDUSTRIA Y COMERCIO,

te EDICTO on |I:l-§lr visible al piblico en la SUPERINTENDENCIA/DE INDUSTRIA Y
63 conimdos a partir de tas 8:30 a.m. de hoy.

Parg notificar a los Interesados, se flla
COMERCIQ, por el término de {10) diez dia

Q::c!hrla General Ad-Hoc 11-0CT-
retaria General Ad-Hoc
EDICTO No. 15242

Este adicto se desfija hoy 25-OCT-2008 a las cinco (5:00 p.m.)

http://10.20.1.11/Documentos/ApEdictos/edictos.php?fecha=11-10-2006&kini=0 10/10/2006



