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Re:  Expediente No. 13-040.936
Solicitud de patente: a nombre de UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA
GRANADA ‘

Yo, SILVANA MARIA LOPEZ DIAZ identificada como apatece al pie de mi firma,
domiciliada en la Carrera 11 No. 86-53, piso 6, obrando como apoderada sustituta de
acuerdo con la sustitucién presentada el 4 de febteto de 2014 de la sociedad
UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA, domiciliada en Colombia,
solicitante de la patente de la referencia, en respuesta al oficio No. 3040 notificado por
fijacién en lista el 11 de marzo de 2014, relacionado con concepto técnico de fondo, me
permito manifestar:

1. Con fundamento en la facultad que confiere el articulo 34 de la Decisién 486 al
solicitante para modificat la solicitud de patente en cualquier momento del
trimite, presento junto con este memorial nuevo capitulo reivindicatotio, el cual
consta de 10 reivindicaciones y reemplaza completamente el capitulo presentado
anteriormente. En el nuevo capitulo reivindicatorio se realizaron las siguientes
modificaciones:

1.1 - Como primera medida y siguiendo las indicaciones del examinadot, se
eliminaron los términos que pueden ser considerados como ambiguos o
imprecisos, con el fin de definit cottectamente la invencién reclamada.

1.2 Asimismo, se eliminaron los términos considerados por el examinador como
caracteristicas de uso y ventajas de la presente invencién. En cuanto a los
términos indicados como resultados a alcanzar, se adapto el lenguaje de las
‘caracteristicas para facilitat al examinador la identificacién de dichas
‘caracteristicas como técnicas.

2. Por otra parte, se presentan hojas de reemplazo para las paginas 5 y 9 del

' capitulo desctiptivo ya que se eliminaron las referencias a los elementos 2, 3,4,
5, 700, 800 y 801 anteriormente nombtados, y pata las figuras 2 a 10, con el fin
de hacer mis facil y sencilla la comprensién de la materia objeto reivindicada.

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

En cuanto al nimeto de reivindicaciones, atentamente nos permitimos decir que no se
adjunta tasa por reivindicaciones adicionales, toda vez que el nuevo capitulo
reivindicatorio tiene el mismo numero de cliusulas que el originalmente presentado y
en esencia es el mismo objeto pero adaptado a la legislacién colombiana.

2. Claridad de la solicitud

Respecto a las objeciones de claridad, el solicitante manifiesta que mediante las
modificaciones realizadas en el capitulo reivindicatotio quedan subsanadas la totalidad
de las objeciones, de modo tal que las nuevas teivindicaciones proporcionan claridad y
concisién a la invencién descrita, siguiendo las recomendaciones realizadas por el
examinador en su concepto técnico.

Los términos objetados por el examinadot “principalmente” y “aproximadamente” fueron
eliminados del presente capitulo teivindicatorio con el fin de definir en una forma
especifica la invencién reclamada.

En cuanto a la expresion “para ser usado en salas de cirugia...” es deseo del solicitante
indicar que dicha expresién fue eliminada del presente capitulo reivindicatorio.
Asimismo, fueron eliminadas las exptesiones “..que permite el control de las posiciones de

3 <«

acterdo a la disposicion y necesidad del médico...”, .. disminuyen las cargas a ser transmitidas por
los motores...”, .. .el cual permite la entrada del ¢je del solenoide (701) en las distintas posiciones gue
se programan para el dispositivo...” y ... y permite seleccionar entre 1 a 5 posiciones diferentes de los
elementos del dispositivo (1)...” de las teivindicaciones 1, 2 y 7, que hacian referencia a

resultados a alcanzar.

Con respecto a las expresiones “para disminuir cargas sobre las articulaciones del médico durante
una intervencion quirdrgica de larga duracion...”, “para ser anclada al piso mediante pernos...” y
para montar el cuerpo de los motores...”, el solicitante manifiesta que el lenguaje de
dichas expresiones fue modificado, de tal forma que se hace referencia a caractetisticas

técnicas de los elementos del dispositivo de ortesis activa reclamado.

€«

Adicionalmente, en relacién con la objecién del examinador indicando la no claridad de
la antigua reivindicacidn 1, al hacer referencia a los elementos 2, 3, 4, 5, 700, 300 y 801,
se presentan junto con el presente memorial hojas de reemplazo para las paginas 5y 9
del capitulo descriptivo, en las cuales se eliminé la numeracion de dichos elementos.
Asimismo, para facilitar el entendimiento del dispositivo reclamado, el solicitante
ptesenta hojas de reemplazo de las paginas 15 a 23, que contienen las figuras 22 10 y en
las cuales se incluyeron todos los elementos que hacen parte esencial del dispositivo
reclamado.

En consecuencia, nos permitimos informar que las nuevas reivindicaciones 1 a 10 se
ajustan a las disposiciones del articulo 30 de la Decision 480.
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Habiendo atendido cabalmente las objeciones presentadas por ese despacho,
atentamente solicitamos se conceda el privilegio de patente de invencién a la solicitud
en estudio o si el sefior examinadot considera que subsisten razones para objetar la
presente invencidn, rogamos expedir otro examen de fondo con los debidos motivos y
razones que sustenten su objecién con el fin de que nuestro mandante tenga la
posibilidad de exponer sus argumentos con base en la interpretacién de los articulos 45
de la Decisién 486 -el cual otorga la facultad al examinador para emitir los eximenes de
fondo-, 35 y 59 del Cédigo Contencioso Administrativo que sefiala que: “habiéndose dado
oportunidad a los interesados para expresar sus opiniones, y con base en las pruebas e informes
disponibles, se tomard la decision que serd motivada al menos en forma sumaria si afecta a
particulares”y “(..) deberd proferirse la decision definitiva. Esta se motivard en sus aspectos de hecho y
de derecho, y en los de convensencia si es el caso”, tespectivamente (El subrayado es nuestro).

En consecuencia, solicitamos a ese despacho pronunciarse en relacién con todos los
argumentos presentados en este memorial dando estricta aplicacién al principio del
debido proceso consagrado en el articulo 29 de la Constitucién Nacional

Sefior Superintendente,

IA LOPEZ Di
C.C. 22.468.787 de Barranquilla
T.P 147463 del CS]

notificaciones@.clarkemodet.com.co
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material perm’ité ademas de la facil esterilizacion, una resistencia mecanica las condiciones

de pesoy movimiento.

El dispositivo de la invencién comprende adicionalmente cuatro motores iguales (600a,
600b, 600c, 600d), los cuales estan instalados en las distintas articulaciones del dispositivo
para obtener las posiciones que se necesiten durante su funcionamiento. La articulacion (2)
‘corresponde a la articulacion inferior, que se da entre la base (300) y la unién inferior de
| piernas (400). La articulacién (3) corresponde a la articulacién media inferior, que se da
entre la union inferior de piernas (400) y la union superior de piernas (500). La articulacion
(4) corresponde a la articulacion media superior, que se da entre la unién superior de
piernas (500) y el soporte para pelvis (100). La articulacion (5) corresponde a la articulaciéon

superior, que se da entre la unién superior de piernas (500) y el soporte para pecho (200).

Los motores (600) deben prop.ofcionar un par de entre 11Nm y 18Nm una velocidad
angular de entre 60 rad/min y 70 rad/min, los cuales son ideales para reducir las cargas que
tiene que soportar el peso del médico cirujano. Los motores (600) comprenden un
codificador (601) incorporado que posee una resolucién de entre 2000 pulsos y 2500 pulsos
por revolucién. Dicho codificador (601) permite realizar el control de posicion del motor
(600).

La estructura del dispositivo (1) estéd disefiada con un sistema de resortes (6) que
V'disminuyen las cargas a ser transmitidas por los motores (600) y un sistema de blogqueo
(700) en la articulacién inferior (2) que ayuda a soportar las distintas posiciones

programadas para del dispositivo.

Este sistema de bloqueo (700) estd comprendido por un solenoide (701) y una guia
agujereada (702), de tal forma que el solenoide (701) permanece blogueando la articulacion
en una posicién hasta que se decide pasar a otra, momento en el cual este se retrae y se
activa el motor (600a) simultaneamente, moviendo el dispositivo hasta la nueva posicion
requerida donde se activa de nuevo el solenoide (701) y bloquea la articulacion (2) en la

nueva posicion.

A continuacion se muestra una descripciéon detallada de los componentes del dispositivo

(1):

Componente base (300):



El eje inferior (202) es un eje hueco que permite acoplar un rodamiento (107) radial de
bolas de tal forma que una este componente (200) al eje de la unién (103) derecha del
soporte para la pelvis (100) y a su vez permita el acople con el eje del motor (600d) para
asi poder tener libertad de movimiento en cuanto a la rotacion entre la espalda y la pelvis
del usuario en torno al eje del sbporte de pecho (200). En el extremo superior del soporte
para pecho (200) hay una placa (204) que permite hacer un anclaje con un caballete (205)

gue a su vez se une a una pechera (206).
Sistema de control.

El dispositivo de la invencién comprende ademas un sistema de control debla posicion de
los elementos de la estructura del dispositivo (1). Dicho sistema de control esta
comprendido por un panel, un controlador PLC, los motores (600) y los codificadores
(601) de céda motor.

El panél esta ubiéado por fuera de la ortesis de forma que pueda ser accionado por un
asistente de acuerdo a las érdenes del médico, debido a que por condiciones de
esterilidad este no lo puede tocar. Dicho panel permite cambiar las posiciones
programadas dependiendo de la necesidad del usuario, por lo que el usuario puede elegir
entre 1y 5 posiciones diferentes mediante la manipulacién del panel. Las posiciones
" usualmente utilizadas por los médicos durante las intervenciones quirlrgicas suelen tener
una inclinacién de la columna con respecto a la posicion vertical, de 0 a 20 grados. Por lo
cual el dispositivo de la invencién se disefia para adoptar entre 1 y 5 posiciones distintas

teniendo dicho rango de inclinacién de la columna del usuario.

El panel es preferiblemente un panel de control tactil con protocolo SGC, en el cual se
~ programan las diversas posiciones que va a adoptar el usuario. En el momento en que el
usuario selecciona una posicion, el panel se comunica por protocolo SGC con un
controlador PLC, el cual se programa para comunicarse mediante envio y recepcion serial
con el panel y analiza las sefiales obtenidas activando los motores (600a, 600b, 600c y
600d) hasta que llegan a la posicion deseada, lo cual se puede medir mediante el uso de
los codificadores que vienen integrados a los dichos motores; Al Iblegar a la posicion
deseada se activa el sistema de bloqueo mediante la activacién del solenoide para
finalmente quedar en la posicion deseada soportando cargas del cuerpo del médico

cirujano.

SAN
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REIVINDICACIONES

Dispositivo de ortesis activa (1) ajustable a las posiciones programadas que
disminuye cargas sobre las articulaciones del médico durante una intervencion

quirdrgica de larga duracién,

caracterizado porque dicho dispositivo comprende una estructura mecanica con

capacidad de bloquearse, un sistema electrénico de control y un panel ;

en donde la estructura mecanica esta compuesta por un soporte para la pelvis
(100); un 'soporte para- el pecho (200); una base (300); una unién inferior de las
piernas (400); una union superior de las piernas (500); en donde la unién inferior
de piernas (400) esta unida a la base (300) en la articulacion (2); la unién inferior
de piernas (400) y la unién superior de piernas (500) estadn conectadas en la
articulacién (3); la unién superior de piernas (500) y el soporte para pelvis (100)
estan unidos en la articulacién (4); y entre la unién superior de piernas (500) y el

: soporté para pecho (200')vestén conectados en la articulacién (5);

cuatro motores iguales (600a, 600b, 600¢c, 600d) instalados en las articulaciones

del dispositivo;
un sistema de resortes (6);

un sistema de bloqueo (700) en la articulacion inferior (2); en donde dicho sistema
de bloqueo esta conformado por un solenoide (701) y una guia agujereada (702)

presente en la base (300).

El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicaciéon 1 caracterizado

porque la base (300) es una lamina plana que comprende

agujeros (301) anclados al piso mediante pernos; soportes para los pies (302); un
soporte principal (303) qUe aloja el motor (600a); un eje de soporte de articulacion
inferior (304) para acoplar la unién inferior de las piernas (400) a la base (300);
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- en donde el eje de soporte de articulacion inferior (304) tiene un soporte circular
agujereado (702); y una pestafia (305) en donde se ubica un resorte de torsion
(703).

El di_spositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacién 1 caracterizado
porque la unién inferidr'de las piernas (400) consta de un componente estructural
cuadrado (401) y de dos ejes (402 y 403), que se encuentran ubicados en cada
uno de los extremos del componente estructural (401); el eje (402) esta ubicado en
el extremo inferior; dicho eje (402) aloja un rodamiento radial de bolas (404) que se
sujeta al eje de soporte para articulacion inferior (304) de la base (300) y al eje del

motor inferior (600a); -

en donde dicho eje hueco (403) ubicado en el extremo superior aloja el motor
(600b);

_dicha union inferior de las piernas (400) comprende ademas un soporte (404) que
aloja que ancla el solenoide (701) del sistema de bloqueo (700) a la estructura de

- unidn inferior de las piernas (400).

El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacién 1 caracterizado
porque la unidn superior de las piernas (500) comprende un elemento estructural
cuadrado (501) con un angulo (504) de 35°, y dos ejes mecanizados en los
extremos (502 y 503); '

dicho eje mecanizado de la extremidad inferior (502) se acopla al motor (600b), y
tiene dos ejes de didmetros distintos, el didametro mas ancho encaja dentro del
rodamiento (404); en donde el diametro mas delgado del eje (502) de la unién

superior de las piernas (500) esta unida al motor (600b).

. El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacién 1 caracterizado
porque el soporte para pelvis (100) esta compuesto por un asiento (101) que tiene

forma de “U”, un espaldarv (102) y dos uniones (103);

en donde dicho asiento (101) tiene en uno de sus extremos un eje cilindrico (104)

que se aloja en el eje hueco (105) que tiene el espaldar (102) en su parte inferior;

Rt
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en donde las uniones (103) estan conformadas por dos tapas cuadradas paralelas
unidas por una tapa cuadrada (103c) que esta ubicada de manera perpendicular a
dichas tapas (103a y 103b) y los extremos de las tapas (103a y 103b); dicha tapa

'(103a) tiene un eje hueco que permite que aloja el eje cilindrico (204);

en donde las uniones (103) estan acopladas con el asiento (101) y el espaldar
(102) en la parte posterior de dicho espaldar (102); y en donde la parte externa de
la ta’pa,(103b) de cada una de las uniones esta ubicada en la misma direccidn
hacia afuera del soporte para pelvis (100); en donde la tapa (103b) de la unién

tiene un eje hueco con huecos para pernos;

dichas tapas (103b) comprenden estructuras que montan el cuerpo de los motores
(600c y 600d);

en donde- la unién superior de las piernas (500) esta acoplada al soporte para
pelvis (100) mediante el ensamble del eje hueco superior (503), el motor (600c), un

rodamiento (106) y el eje hueco de la tapa (103b) de la unién izquierda (103).

El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacion 1 caracterizado
porquevel soporte para pecho (200) estd formado por un miembro estructural
cuadrado (201) y ejes mecanizados (202 y 203), dicho miembro estructural (201)
tiene una longitud entre 500 mm y 600mm y posee una forma que rodea la cadera
del usuario del dispositivo y sube con un angulo de 60° por el tronco del usuario

hasta llegar al pecho;

dicho eje inferior (202) es un eje hueco que acopla un rodamiento (107) radial de
bolas y esta conectado al eje de la unién (103) derecha del soporte para la pelvis
(100) y al eje del motor (600d);

dicho extremo superior del soporte para pecho (200) tiene una placa (204) que se

une a un caballete (205) que a su vez se une a una pechera (206).

en donde el soporte de pecho (200) esta acoplado al soporte para pelvis (100)
mediante el ensamble del eje hueco inferior (202), el motor (600d), un rodamiento
(107) y el eje hueco de la tapa (103b) de la unién derecha (103).
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7. El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacion 1 caracterizado
porque el sistema de control comprende una pantalla tactil, un controlador PLC, y
codificadores (601) para cada uno de dichos motores (600a, 600b, 600c, 600d);

dicha pantalla tactil esta ubicada por fuera del dispositivo (1).

8. El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacién 7 caracterizado
porque en las posiciones programadas la columna del usuario tiene una

inclinaciéon con respecto a la posicion vertical de entre 0 y 20 grados.

9. El dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacion 7 caracterizado
L]
porque los codificadores (601) poseen una resolucion de entre 2000 pulsos y

2500 pulsos por revolucion.

10. E! dispositivo de ortesis activa de acuerdo con la reivindicacién 1 caracterizado
porque los motores (600) proporcionar un par de entre 11Nm y 18Nm una

velocidad angular de entre 60 rad/min y 70 rad/min.
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(100) (200)
(600c,d)
(500)
(600h)
(700)
(400)
(300) (600a)

Figura 2. Partes de la ortesis activa.
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(600d)
(600¢) (600h)
(600a)
(702) (400) (701)
(703) (601}
(300)
- b) (600)

Figura 3. a) Vista del ensamblaje con actuadores y sistema de bloqueo b) Detalle sistema

de bloque de articulaciones unidn inferior de las piernas- base.
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(200)
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(300) (703)

Figura 4. Vista explosionada con cada uno de los componentes del dispositivo de la

invencion.
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Figura 5. Vistas de |la Base del dispositivo.
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Estructura
en acero
inoxidable

Figura 6. Vistas del eje de soporte para articulacion inferior.
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Estrucutra en acero inoxidable
S30400

‘
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Figura 7. Vistas de la Unién inferior de las piernas.
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Estructura en acero S30400 inoxidable

(501)

'

N (2
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DETAIL B
SCALE1 :5

Figura 8. Vistas de la Union superior de las piernas.
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(104)

(105)

Figura 9. Vistas del Soporte para pelvis.
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(204)

Union mediante pernos
inoxidables al oporte de

\/ pecho (206)

4 Estructura en acero
/ inoxidable S30400
_ _f'j
!
Y <« (202)
/ {201) ,L
Union mediante

rodamiento S (2N
(107) al asiento i

(100)

(203)

Figura 10. Vistas del Soporte para pecho.



