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ITuULo
DISPOSITIVO GENERADOR DE UNA FUERZA DE TORQUE EN TRES DIMENSIONES

RESUMEN

La presente invencién es bisicamente un dispositivo electro-mecdnico que conforme a unas instrucciones
cléctricas dadas por un sistemna externo de control electrnico, que no es objeto de este documento, es capaz
de generar una fuerza de torque en cuslquier combinacién de los 3 ejes del espacio, empleando Ia precesin
del efecto giroscopico de una masa que gira en torno aun eje. Igualmente el dispositivo posee sensores y
actuadores que permiten conocer y alterar la dindmica y la geometria del dispositivo de acuerdo a Srdenes del
sistema externo de control electrénico.

DESCRIPCION:
1- SECTOR TECNOLOGICO

La presente invencién bésicamente es un dispositivo ¢lectro-meciinico que conforme a unas instrucciones
eléctricas dadas por un sistema externo de control electrdnico, que no es objeto de eate documento, s capaz
de generar una fuerza de torque en cusiquier combinacién de los 3 ejes del eapacio.

Por lo anterior, sus aplicaciones técnicas son variadas y sc pueden incluir sin limitacidn, el empleo en
celulares para mejorar la experiencia al usuario, Ia aplicacidn en consolas de videojuegos para mejorar la
experiencia al usuario, la aplicacién en simuladores de realidad virtual, en herrumientas industriales o del
hogar, constituyen un nicho y de igual forma se puede encontrar un sector de aplicacién en la industria
acrondutica en ¢l campo de la maniobrabilidad de naves espaciales o satélites o incluso en el dmbito del
automovilismo, donde se podrian encontrar aplicaciones como sistemas de estabilidad o de generacién de
fuerzas "DownForce” y muchos otros campos de Ia técnica.

2- ESTADO DE LA TECNICA O TECNOLOGIA ANTERIOR

Teniendo en cuanta los variados campos de aplicacidn de la invencitn, relacionaré algunas tecnologfas que
creo son 1as mas relevantes pars su eplicacién industrial.

Actualmente tengo conocimiento de un sistema que emplea el mismo principio de precesién giroscopica para
disminuir el ladeo en botes de tamafio pequefio, con la diferencia de que ese sistema no incluye la generacién
del torque en los 3 cjes del espacio sino solamente en uno, en el cual se presenta el ladeo del bote. La
referencia de Iz patente es: PCT/US2004/014675 en ella se describe una masa en forma de anillo que cs
movida por un motor eléctrico que se encuentra en una cdpsula hermética, empleada pare mantener en el
interior una presién y densidad bajas, 8 favor de disminuir el arrastre serodindmico de Ia rotacion de ja masa;
dicha estructura esta montada sobre otra que Ic permite generar el efecto de precesidn sobre Ia masa para
obtener el torque que s¢ traslada por toda Ia estructura hasta el apoyo donde se aplica al casco del bote. Mis
exactamente se reivindican unas velocidades de rotacién para varias configuraciones de botes y
configuraciones de ¢jemplo para el caso de Jadeo en uno y otro sentido.

El otro sistema que usa el efecto giroscépico es la referencia: PCT/US2003/035735. En el cual se describe un
sistema de propulsion g través del acople a una estructura mévil, de una serie de sistemas que generan torque
mecénico usando el principio giroscopico. En este sistema se usan 2 o mas dispositivos giroscopicos para
generar propulsin, a diferencia de Ia presente invencién en la cual a través de actuadores eléctricos se puede
modificar la geometria del sistema para lograr que el torque generado tenga una direccion deseads, la cual
puede ser constantemente modificada usando el control electrnico externo al cambiar Ias instrucciones a los
actuadores.

Adicionaimente esa referencia no reivindica la presencia de sensores o de varios sctuadores eléctricos en cada
dispositivo giroscépico de generacién del efecto giroscdpico.

3- DESCRIPCION DE LA INVENCION: (CON LAS DIFERENCIAS Y VENTAJAS.)

Es un sistema electro-mecdnico que responde a sefiales eléctricas de un sistema externa de control electrénico,
el cual no es objeto de este documento, generando una fuerza de torque en los tres planos del espacio,
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empleando la precesidn del efecto giroscOpico, con la peculiaridad de que puede alterar la direccién y
magnitud de la fuerza de torque de manern suave, al cambiar la geometria del mecanismo de acuerdo a las
sefiales eléctricas entregadas por el sistema extermo de control electrénico.

Ademis Ia invencion cuenta con una serie de sensores que son capaces de emrepar datos de la dindmica de Ia
estructurg, al sistema externo de contro) electrénico, que los usa para calcular el estado actual de las
caracteristicas de la fuerza de torque y as{ mismo calcular las drdenes necesarias para que la invencién al
cjecutarias produzca una transformacion en las caracteristicas del torque generado, de acuerdo a la aplicacidn
en la que se implemente la invencion.

Bdsicamente se compone de una masa concéntrica que se pone a romr sobre su cje de simetria y un sistema
que es capaz de girarla en tomo a 3 ejes perpendiculares entre si, de tl forma que ninguna de las estructuras
implicadas en el giro en un gje interfiera en el giro de los otros 2 ejes perpendiculares y manteniendo en todo
momento una comunicacidn eléctrica de los actuadores y sensores, con el sistema externo de control
electrdnico.

2/18



4- RESENA DE DIBUJOS.

1) Figuras la y Ib: Vistas isométricas de la primera parte (1) de la invencién,
2) Figuras 2a y 2b: Vistas isométricas de la segunda parte (2) de la invencién,
3) Figuras 3a y3b: Vistas isométricas del ensamble de la primera (1) y segunda (2) parte de Ia invencién.

4) Figuras 4a, 4b y dc: Vistas de la tercera parte (4) de la invencién, donde se puede ver ¢l ensamble del
anillo exterior (612) y del anillo interior (512).

5) Figuras 5a y 5b: Vistas isométricas del anillo interior (512) que hace parte de la tercera parte (4) de la
invencidn.

6) Figuras 6a y 6b; Vistas isométricas del anillo exterior {612) que hace parte de la tercera parte (4) de la
invencién.

T) Figuras 7a y 7b: Vistas isométricas del ensamble de Ia primera parte (1), la segunda parte (2) y el anitlo
interior (512) de la invencién.

8) Figuras 8a y 8b: Vistas del ensamble de la primera parte (1), la segunda parte (2) y la tercera parte (4) de la
invencion,

9) Figurar $a y 9b: Vistas isométricas de la cuarta parte (9) de la invencién.

10) Figuras 10ay 10b: Vistas isométricas del ensamble de 1as custro partes de la invencidn (1), (2), (4) ¥ (9)

5;tA DESCRIPCION DE LA MEJOR MANERA CONOCIDA PARA EJECUTAR O LLEVAR A LA
PRACTICA.

La presente invencién hace parte de un sistema totul, el cual bdsicamente permite generar una fuerza de
torque en cuslquier combinacidn de los 3 ejes del espacio, con unas caracteristicas dadas en el tiempo para
dicho torque, de acuerdo a Ia aplicacién en que se implemente; Este sistema total se compone bdsicamente de
un dispositivo electro-mecinico (objeto de esta invencién) y un sistema externo de procesamiento y control de
datos. Mis exactamente esta invencién hace referencia al sistema clectro-mecénico que genera la fuerza de
torque a | aplicacidn donde se emplee.

Por lo anterior se entiende que la presente invencién limitaria su uso a ejecutar instrucciones eléctricas de un
sistems externo de contro] electrdnico que las generaria. Este sistema externo puede ser, -pero no sc limita
86lo a estos-, celulares, consolas de videojuegos, simuladores de realidad virtual, mequinaria industrial o del
hogar, incluso se puede encontrar un nicho en Ia industria aerondutica o awtomovilistica, ete. con Ia
particularidad de que en determinada aplicacién se puede configurar para no usar una estructura de apoyo, es
decir que cumple con sus funciones solamente con una fuente de poder y de control de datos, configurdndose
asf como portitil, como en ¢l caso de controles de videojuegos por cable o inaldmbricos.

Este sistemna externo se encargs de recibir una serie de sefiales que provienen de los sensores de posicion y
velocidad que posee Ia invencidn, pero no limitado a estos; con la ayuda de estos datos se puede calcular la
direccién y magnitud actusl del torque generado y de acuerdo e las necesidades de la aplicacién donde se este
usando, calcular las instrucciones necesarins para la transformacién del vector torque, para cambiar la
direccién y magnitud actuales a una final.

Para la siguiente descripcitn de la invencién voy a tener en cuenta que este es el disello que propongo pam
cjecutar la invencidn, pero se aclara que no necesariamente es la mejor forma de implementar la invencién,
puesto que la tecnologia de fabricacion cambia de un productor a otro y que los precios de manufactura
pucden ser mas favorables a otros disefios, pero teniendo en cuenta siempre que estos disefios deben conservar
los lineamientos de las reivindicaciones.

También se debe tener en cuenta que los motores eléctricos mencionados pueden ser cambiados por
actuadores que proporcionen movimiento de giro, que es el principal sentido de uso de los actuadores. En
casos especificos de diseflo, estos pueden ser cambiados por actuadores piezoeléetricos, bobinas modificadas
o en cualquier sentido actuadores que cumplan este principal modo de uso.
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Los engranajes o acoples mecdnicos de Ia invencién también pueden variar ia forma, caracteristicas de discfio
o relacién de radios, de acuerdo s la mejor forma de implementacién con relacién a la produccién y a la
aplicacién, pero siempre conservando los lineamientos relacionados en las reivindicaciones.

La invencién esta compuesta bisicamente por 4 partes que corresponden a las estructuras vistas en las fipuras
lay 1b, 2a y 2b, 4a, 4b y 4c y por dltimo a las figuras 9a y 9b.

El propésito de |a masa (10) concéntrica vista en las figuras 1a y b, es el de generar un momento de inercia a
través la revolucidn en torno al eje de rotacién (13) con ayuda de la estructura de las figuras 2a y 2b.

El propdsito de la estructura vista en las figuras 2a y 2b, es el de permitir Ia rotacién de la masa (10) vista en
las figuras 1a y 1b, en tomo al eje de rotacién (13) para generar un momento de inercia,

El propdsito de las estructuras vistas en las figuras 4a, 4b y 4c, es el de permitir la rotacién de la estructura
vista en las figuras 2a y 2b, en torno al eje de rotacién (53) que es el mismo eje de rotacidn (26)
produciéndose asi un torque perpendicular a los ejes de rotacién (13) y (26), por el efecto giroscopico de
precesién de la masa (10), ademds permite la rotacién de la estructura de la figura 2a y 2b en torno al eje de
rotacion (511) que sc puede ver en las figuras 5a y 5b.

El propésito de la estructura vista en las figuras 92 y 9b, es ¢l de permitir la rotacidn de las estructuras de las
figuras 4a, 4b y 4c en torno al eje de rotacién (94) que es el mismo (63).

Es de resaltar, que para entregar el torque en determinada direccion se pueden bloquear los motores (68) y (97)
en determinada posicién para obtener una cierta configuracidn mecdnica rigids, que permita transmitir el
torque a través de los apoyos (62) y la unidn entre el saliente (55) y la hendidura (610).

Para poder genersr el torque, la invencién usa el principio de precesidn del efecto giroscdpico, para esto,
primero contamos con una masa {13) que es concéntrica en torno & un eje de revolucidn (13) y en ese mismo
eje (13) se encuentra un orificio (11) que permite acoplar la masa (10) con el motor (21) por medio de su rotor
(211), como se aprecia en las figuras 3a y 3b. El propésito es que la masa (10) al girar en ol eje de rotacién
(22) del motor (21) obtenga un momento angular, el cual es directamente proporcional al vector velocidad
angular de ]a masa (10), donde el factor proporcional es el momento de inercia de la masa (10) respecto al eje
de rotacidn (22).

La masa (10) tiene una forma caracteristica que permite introducir ¢l motor (21) de cierta manera, como
puede verse en las figuras 3a y 3b. La mayor distancia entre Ia superficie interna (12) de 1a masa (10) y el eje
de rotacién (13) incrementa el momento de inercia y por este motivo s aconsejabie la forma sugerida en las
figuras 1a y 1b. El material de la masa (10) entre mis denso mejor, puesto que también aumenia ¢l momento
de inercia.

Una vez que la masa (10) estd girando en el gje de rotacién (22), se pone al tiempo 1a masa (10} en rotacién en
torno al eje de rotacién (26), pars esto se usa ¢l conjunto que se muestra en las figuras 2a y 2b.

Las figuras 2a y 2b muestran |a estructura que permite rotar la masa (10) en torno al eje de rotacién (26), y se
compone de un motor (21) en el cual se une Ia masa (10) con el rotor (211) del motor (21) por el hoyo (11) de
tal forma que el eje (13) de simetrfa de ia masa (10) y el eje de rotacidn (22) del rotor del motor (21)
coincidan. EIl motor (21) se encuentra empotrade en la base (23) de tal forma que permita realizar las
conexiones cléctricas de los contactos eléctricos (28) del motor (21) y queden firmemente unidos. También
tienc una estructura (27) disefada para permitir un contacto eléctrico para la comunicacion de las seflales
eléctricas provenientes del sensor de velocidad (29) y de los contactos (28), con Is estructura (54), sin
interferir en ¢l giro del conjunto conformado por el motor (21), 1a base (23), el pifién (24), la masa (10) y el
disco de contactos eléctricos (27), cuando éstos rotan en torno al eje (26).

El motor (21) que se acopla con la masa (10} tiene dos contactos (28) que aseguran sy funcionamiento en uno
u otro sentido de giro.

El eje de rotacitn (26) debe pasar por el centro de masa del conjunto formado por la masa (10), el motor (21),
Ia base (23) el pifién (24), el disco de contactos eléctricos (27), los apoyos (25), el sensor (29) y los contactos
eldctricos correspondientes (210), de tal forma que se minimicen las vibraciones que se puedan generar por su
rotacién en tomo al ¢je de rotacién (26).

En las figuras 2a y 2b se puede ver el pifién (24) que estd acoplado mecénicamente con el pifién (57), como
puede verse en la figuras 7a y que a su vez se encuentra unido firmemente al rotor del motor {56); Por medio
de esta unidn el motor (56) es capaz de poner en rotacidn de 360 grados el conjunta compuesto por la masa
(10), el motor (21), 1a base (23) el disco de contactos eléctricos (27) y el propio pifidn (24), en torno al eje de
rotacién (26), usando los apoyos (25) que se articulan en los hoyos (51), constituyéndose es( los ejes de
rotacién (53) y (26} en un solo eje de rotacidn.

4/18



11

La fuerza de torque generada por la masa (10) por efecto de la precesion, es eniregada a la estructura de las
figuras 5a y 5b, a través de los apoyos (25), que estén incrustados en los hoyos (51), adicionalmente ¢l disco
de contactos eléctricos (27) transmite las sefiales eléctricas de los contactos eléctricos (28) del motor (21) y
del sensor de velocidad (29) a ia estructura (54) como se puede ver en la figura 7a.

La estructura de las figuras 5a y 5b estd compuesta por un brazo (52) que sostiene al motor {55) en una
posicién de tal forma que se permita la unién firme de los pifiones (57) y (24); ademis contiene los contactos
cléctricos (58) para el funcionamiento del motor (56) y un sensor (510) de velocidad de giro del pifién (24).
La estructura también posee unos contactos eléctricos circulares (59) que permiten la comunicacién de las
scfiales eléctricas del sensor (510) en conjunto con las sefiales de los contactos (58) y las seflales recibidas por
Ia estructura (54), con la estructura (611). La forma como hacen contacto las estructuras (611) y (59) puede
verse en Ias figuras 4a y 4b.

La estructura de las figuras 5a y 5b también tiene una saliente (55) que se complementa en la hendidura (610),
de tal forma que permite una rotacion libre en torno al eje de rotacién (511), como puede verse en las figuras
4a, 4b y 4¢. Para producir el giro de Ia estructura de las figuras 5a y 5b en tomo al gje (511), existe una
conexidn mecdnica entre el motor (68) y la corona (513) a través de los engrangjes (65) y (66) como s puede
ver en la figura 4¢c.

Por su parte el motor (68) esti unido a ia estructura (612) por la estructura (613), que a su vez contiene los
contactos cléctricos (64) del motor (68), como se ve en las figuras 6a y 6b; ademas el motor (68) tiene unido
el pifidn (65) a su rotor y este pifidn (65) esta’en contacto con el pifidn (66) que = su vez rota sobre Ia
estructura {67) que lo mantiene en su posicién con respecto a la parte (612).

La estructura de Ias figuras 6a y 6b, tiene un pifidn (61) que estd en contacto con el pifién (95), que a su vez
esta unido al motor (97) para poner en rotacién la estructura (612) en torno al eje de rotacién {63), par medio
de los apoyos (62) que se articulan con los hoyos (93) que se encuentran en la estructum (91).
Adicionaimente tiene un disco de conexiones eléctricas (69) que le permite hacer contacto eléctrico con Ia
estructura (52) en cualquier posicién de la rotacidn de la estructura (612) en tomo al eje (63) y transmitir las
sefales del contacto eléctrico (611), junto con las seflales eléctricas del motor (68) y las sefiales del sensor de
posicién (614), que rastres Ia posicion de la estructura de Ias figuras S5g y 5b,

Para entregar ¢l torque generado a un sistema externo en una aplicacion dada, en una direccién indicada, se
usa la estructura (91) que s¢ puede ver en Ins figurss 9a y 9b; esta estructura tiene un brazo (96) que sirve pama
acoplar el motor {97) vy sus respectivos contactos eléctricos. El motor (97) tiene acoplado un pifién (95) el
cual se une al pifién (61), como se puede ver en Ia figura 10a y 10b, también tiene hoyos (93) en donde se
articulan los apoyos (62) para permitir la rotacién de la estructura (612) en torno al ¢je de rotacion (63) que
es ¢l mismo cje (94); Adicionalmente se tiene ¢l contacto elécetrico (99) que permite entregar Ias sefiales
eléctricas del contacto eléctrico (92), las del sensor de posicién (98) y 1as del motor (97), al sistema externo de
control electrénico que no s objeto de esta invencion,

La estructura (91) tiene una forma general y puede ser modificada de acuerdo al sistema externo al cual se
entregue el torque generado para una aplicacién especifica de Ia invencién, teniendo en cuenta que debe
permitirla libre rotacién de las estructuras de las figuras 8a y 8b y las otras funcionalidades propias de la
forma acé sugerida.

Las formas de las partes involucradas en esta invencion son tales que permite una rotacién libre de 360 grados
sobre los ejes de rotecitn (13), (26) que es el mismo (53), (511) y (63) que es el mismo (94).

Es de aclerar que todos los ejes de rotacion hacen referencia directa a Ila estructura sobre la que estin
definidos originalmente, esto s aclara porque por ejemplo en la medida en que la estructura de Ia figura 5a
rota en tormo al gje de rotacién (511), el eje de rotacién (26) de In estructuru de Ia figura 2a cambiaria de
direccidn, por estar Bpoyada sobre esta dltima, por medio de los apoyos (25) en los hoyos (51).

Los sensores (29) y (510) de velocidad y los sensores (614) y (98) de posicidn, pueden ser cambindos por
otros mas adecusdos, dependiendo del tipo de adaptacidn que se haga para una aplicacion especifica y de los
requisitos que determine el sistema externo de control electrdnico.

El término "motor” hace referencia a un dispositivo que causa movimiento de rotacién, por ejemplo puede ser
un motor eléctrico, una estructura piezoeléctrica o una bobina modificada, pero sin limitarse a ellas.
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DI I

1 - El aparsto de la invencién del DISPOSITIVO GENERADOR DE TORQUE EN TRES DIMENSIONES
se compone principaimente de 4 partes (1), (2), (4) y (9) que son:

= Ja primera parte (1) ¢s una masa (10) concéntrica con un eje de romcién (13),

- La segunda parte (2) es una estructura que permite poner en rotacién 1a masa (10) en torno al je de rotacién
(13),

- La tercera parte (4) es un sistems donde s¢ monta Ia estructura anterior y le permite Ia rotacidn de 360
grados en cada uno de las dos ejes (511) y (53) perpendiculares al eje de rotacién (13) de la masa (10),

- La cuaria parte (9) es una estructura (91) donde se posa el sistema anterior y le permite Ia rotacién en tomo
al eje de rotacion (94) y permite finalmente entregar el torque generado a la aplicacién donde se use In
invencidn.

2 - El dispositivo de la reivindicacion 1, en la masa (10) concéntrica se caracteriza porque su forma permite
que cl actuador (21), que la pone en rotacion en tomo al eje (13), pueda ser colocado parcialmente en el
interior de la masa concéntrica (10), de tal forma que el eje de simetria de In masa (13) y ¢l de rotacién del
actusdor (21) sean el mismo.

3 - El dispositivo de Ia reivindicacién |, en Ia estructura que pone en rotacién la masa (10) en tomo sl cje de
rotacién (13), se caracteriza porque tiene una forma que permite incluir un sensor (29) de velocidad y los
respectivos contactos eléctricos para el funcionamiento del actuador (21) y del sensor de velocidad (29);
ademds tiene un eje de rotacién (26) que es perpendiculsr al eje de rotacidn (22) del actuador (21) y que
genera la precesion de la masa concéntrica (10); este eje de rotacidn (26) pasa por el centro de masa generado
por ¢l conjunto de las masas de la estructura (23), el acruador (21), la masa concénirica (10), el sensor de
velocidad (29) y las conexiones eléctricas (210) relacionadas s los mismos, permitiendo reducir las
vibreciones presentes cuando la estructurs completa gira en tomo al eje (26), mientras se genera la precesién
de la masa concéntrica (10).

4 - El dispositivo de la reivindicacién 1, en la estructura que pone en rotacién la masa (10) en tomno al eje (13),
tiene una serie de contactos eléctricos (27) de forma tal que permiten la comunicacién de las scfiales eléetricas
del actuador (21) y del sensor de velocidad (29), con un contacto eléctrico (54) del sisterna donde ésta
estructura se encuentra monmada.

5 - El dispositivo de la reivindicacién 1, en el sistema que permite rotar Ia estructura (23) en tomo & los gjes
{511} y (53) se caracteriza porque se compone de dos anillos coplanares (512) y (612) y con el mismo centro
de curvatura, en el que el anillo de menor radio (512) esta inserto en el de mayor radio (612), permitiéndole al
de menor radic (512) la rotacién en su eje (511), s través del uso de un actuador (68) que esta apoyado en el
anillo de mayor radio (612) y también a la vez el actuador (68) esti acoplado por los engranajes (65) y (66) al
anillo de radio menor (512).

6 - El sistema de a reivindicacidn 5, en el anillo de menor radio (512), incluye un brazo (52) que permite fijar
un actuador (56) y sus correspondientes contactos eléciricos (58); este actuador penmite poner en rotacién In
estructura (23) en torno & su eje de rotacién (26), mediante un acople de pifiones (57) y (24), y ademds tiene
un sensor de velocidad (510).

7 - En el sistema de Ia reivindicacién 5, en el anillo de radio menor (512), tiene contactos eléctricos (54) que
permiten recibir las seflales eléctricas provenientes de la estructura (27), sin importar que Ia estructura (23) se
encuentre en movimiento de rotacién en torno al eje (26).

g - En el sistema de la reivindicacién 5, en el anillo de radio menor (512), tiene una seric de contactos
eléctricos (59) que permiten la comunicacién de las seflales cléctricas provenientes del contacto (54), el
sctuador (56) y el sensor de velocidad (510), con el anillo de radic mayor (612), mediante ¢l contacto
eléctrico (611) sunque ¢l anillo de radio menor (512) se encuentre rotando en su eje (511).

9 - En el sistema de Ia reivindicacion 5, en el anillo de radio mayor (612), tiene un contacto eléctrico (69), que
permite la comunicacion de las sefiales eléctricas provenientes del contacto eléctrico (611), el actuador (68) vy
el sensor de posicidn (614), con el contacto cléctrico (92) de la estructura (91).
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10 - En el sistema de la reivindicacidn 1, en Ia estructura (91) que permite entregar el torque generado a la
aplicacién donde se use, se caracteriza por tener un acople mecdnico con la estructura (612), a través del
pifién (61) y ¢! actuador (97) y el pifidn (95) ucoplado a este ditimo, permitiendo girar la estructura (612) al
rededor del eje de rotacién (94) y también por tener un sensor de posicién (98).

11- En el sistema de Ia reivindicacién 1, en la estructura (91) que permite entregar el torque generado a la
aplicacién donde se use, se caracteriza por tener un contacto eléetrico (99) que retine las seflales eléctricas del
comacto eléctrico (92), ¢l actuador (97) y el sensor de posicidn (98) y permite su conexidn con un sistema
externo de control electrénico ~Que no es objeto de este documento-.

12 - El dispositivo de Ia reivindicacién 1, puede recibir sehales eléctricas de un sistema externo de control
electrénico -pero no se limita sdlo a estos- tales como plataformas dedicadas o no a videojuegos,
computadores de escritorio o portitiles, sistemas de control remoto de toda clase de maquinaria, sistemas de
generacién de fuerzas "downforce”™ en ¢l campo de las carreras automovilisticas, celulares, etc., a través del
contacto eléctrico (99) pura la generacién de In fuerza de rque en 3 dimensiones, de acuerdo a las
caracteristicas de estas sefiales.
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BLIPERINTENDENOA OF MOLISTRIA Y COMERDID

Rad: 07-002221- -00000-0000
Pec: 2007-01-11 14:25:35 Dep. M0 NUECREACIDNES
Tra. 2 PATENTES

i REQDERGMTO
An1 a1 DREABNTALION Fama 25

Indnstriay Comercio
SUPERINTENDENCIA

REQUISITOS MINIMOS PARA ADMISION A TRAMITE

PCT
PATENTE DE INVENCION [4— MODELO DE UTILIDAD [ ]
@ Indicacién de que se solicita la concesién de una patente 5
¢ Datos de Identificacién del solicitante.o de la persona que presenta la sollcrtud [4~
€ Descripcidn de la invencion r
¢ Dibujos de ser estos pertinentes
¢ Comprobante de pago de las tasas establecidas gl
COMPLETA [ ] ~ INCOMPLETA [ ]
DISENO INDUSTRIAL [ ]

. @ Indicaci6n de.que se solicita e} registro de Disefio Industrial [1
4 Datos de Identificacion del solicitante o de la persona que presenta Ia solicitud [ ]
¢ Representacion gréfica y fotogréfica del Dlsefio Industrial 0 ‘muestra del [ ]

material que Incorpora el disefio '
€ Comprobante de pago de las tasas establecidas []
COMPLETA [' 1 INCOMPLETA [ 1}

ESQUEMA DE TRAZADO [ ]

¢ Indicacién de que se solfcita el registro de un Esquema de Trazado [1]
& Datos de identificacién del solicitante o de ia persona que presenta la solicitud [ ]
€ Representacion gréfica del esquema trazado . [-]
4 Comprobante de pago de las tasas establecidas {1
COMPLETA | INCOMPLETA [ ]
Firma-Respohsable
1 1 ENE. 2007
- Fecha . Carrera 13 No. 27-00 Plso 5, 7 y 10
. Conmutador: 382 08 40
Fax: 350 5220
E-mall: jnfo@saic.gov.co
www.slc.gov.co

Bogoté, D.C., Colombla



REPUBLICA DE COLOMBIA zk
SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO

Folio 3.0/

2020
Bogotd D.C.,

Doctor (a)
TORRES SANCHEZ EDGAR ERNESTO

REFERENCIA Radicacién No. 07 2221
Trémite 2
Evento 1
Actuaciém 416
Oficio Mo. 2497
Folios 1

Teniendo en cuenta que la solicitud de privilegio de patente que se tramita bajo el
expediente indicado en la referencia, refine los requisitos de forma establecidos en
los articulos 26 y 27 de la Decisién 486 de la Comisién de la Commnidad Andina, y
en las demfis disposiciones vigentes scbre la materia, se anvia el extracto de la
solicitud a la Oficina de Commnicaciones para efecto de su publicacién en la Gaceta
de Propiledad Industrial.

De acuerdo con lo previasto por el articulo 40 de la Decisiémn 486/00, la publicacisn
en este caso fe hard a partir del dia 11 del mes de Febrero de 2007.

Clmplase
Dado Bogotd DC,

ALIX CARMENZA/CEBPEDES DE VERGEL



