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DIRECCION DE NUEVAS CREACIONES
SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO

EA S. D.

REF: Respuesta a Requerimiento Art. 45 — Modelo de Utilidad
Expediente: 14 -106827

Titulo: Mano Articulada con Alambres Flexibles / Palma de Mano

Articulada con Alambres Flexibles
Seolicitante:  Corporacion Universitaria Republicana

Respetado Doctor:

RAFAEL CORTES LASSO, identificado como aparece al pic de mi firma, obrando
como apoderado de la CORPORACION UNIVERSITARIA REPUBLICANA, de
manera respetuosa y encontrandome dentro de la prorroga del término legal, me permito dar
Respuesta al Requerimiento del artienlo 45 de la Decision 486, efectuado por su
Despacho medianie Oficio 10471 notificado por fijacion en lista del 2014-08-26.

De acuerdo con el examen dc fondo realizado por su Despacho, las reivindicaciones
presentadas no cumplen el requisito de novedad al haberse encontrado dos documentos que
anticipan el objeto de la solicitud, titulados “Prétesis mano de Nitinol 2009” y “Muscle
Wire Moving Hand Kit™.

En efecto, ios documentos encontrados en el Estado de la Técnica muestran dos manos
roboticas actuadas con alambres de nitinol (SMA), en un caso, y alambres flexibles, en el
otro.

Sin embargo, se observa con claridad en los referidos documentos que el movimiento de
estas manos se limita a los dedos, mientras que la palma es una pieza rigida, sin
movimiento, que no actia como la mano humana. En efecto, la palma de la mano humana
no es rigida, sino que lambién cuenta con movimientos de abduccidn, aduccion, extensién,
flexion, oposicion y reposicion’.

Venficado en este aspecto el Eslado de la Técnica, se encuentran manos robéticas cuya
palma es rigida, sin que se haya encontrado una mano robdtica cuya palma cuente con
movimiento, caracteristica ésla que si tiene el modelo propuesto y que fue detallada y
reivindicada en nuestra solicitud inicial, entre otros apartes, de la siguiente forma:

“A diferencia de otras manos roboticas, los movimientos que ofrece el modelo propuesto
no solo estin orientados a los dedos, sino también a la parte palmar y dorsal de la mano,
y parte inferior que conecta con la muieca con el fin de aumentar la flexibilidad del
sistema” (Capitulo del Estado de la Técnica, parralo tres), vy “Mano articulada con
alambres flexibles, conforme a la reivindicacion 1 donde la paima de la mano (F) dispone
de diez conexiones de alambre flexible que permiten movimientos de flexion de la mano”

(Reivindicacion 7).

Fucate: Chung, Kyung Won (2005). Gross Anatomy (Board Review). Lippincotl Williams & Wilkins




Por lo anterior, y teniendo en cuenta que en una mano robdtica el movimiento de la palma
resulta en una ventaja 1écnica al emular de mejor forma el movimiento de la mano humana
y hacer mas precisa y segura la sujecion de objetos, proporcionandole un efecto que antes
no tenia, hemeos decidido limitar el modelo propuesto a la parte correspondiente a Ia
palma de la mano.

En virtud de lo expuesto, la solicitud de patente de modelo de uvtilidad ha sido modificada
reduciendo el ambito de proteccidn frente a lo inicialmente solicitado, pues lo ahora
reivindicado consiste solo en una parte de la “Marno articulada con alambres flexibles™, esto
es, en la “Palma de Mano Articulada con Alambres Flexibles”. Palma de mano que, como
fue transcrito atras, se encuentra dentro de la divulgacion contenida en la solicitud inicial.

Como resullado de la referida modificacion a la solicitud, ha sido necesano modificar el
titulo del modelo de utilidad, que ahora debe ser “Palma de Mano Articulada con
Alambres  Flexibles”, asi como los diferentes capitulos de la solicitud y sus
reivindicaciones, limitindolos a lo enunciado.

Solicitamos a usted tener en cuenta la modificacion realizada a la solicitud de patente de
modelo dc utilidad, con la cual se cumple con ¢l requisito de novedad y con los demas
requisitos de patentabilidad. Para el efecto, anexo recibo de pago de la tasa de modificacion
voluntana.

La solicitud modificada se encuentra en su integridad como anexo al presente
memorial.

Esperamos de esta forma haber satisfecho el requerimiento efectuado, por lo que
respetuosamente solicitamos continuar el tramite de concesién de la patentc de modelo de
utilidad.

Agradezco su amable atencion.

Cordialmente,
~——— : .
RAFAEL CORTES LASSO
C.C. No. 79.556.166 de Bogotia
T.P. 112683 C.S. de la J.
Anexos:

1. Salicitud de patente de modelo de utilidad medificada “Palma de Mano Articulada con Alambres
Flexibles”.
2. Recibo oficial de pago de la tasa de modificacion voluntaria.




MODELO DE UTILIDAD

TiTULO

PALMA DE MANO ARTICULADA CON ALAMBRES FLEXIBLES

CAMPO TECNOLOGICO DE LA INVENCION

La presente invencidn pertenece al campo de la robdtica, y se refiere a los
sistemas de manipulacién basados en los movimientos de la mano humana,
concretamente de la palma de la mano, aplicados en efectores finales de robots y
en extensiones artificiales que reemplazan o proveen una parte del cuermpo humano

como las protesis de mano.

ESTADO DE LA TECNICA

Los sistemas de manipulacion basados en movimientos de la mano humana que
existen han sido desarmrollados con diferentes actuadores, de tipo eléctrico como
motores de paso, servomotores, motores de corriente directa y de corriente alterna,
dispositivos neumaticos, electro neumaticos e hidraulicos y, en algunos casos, con
alambres musculares. Los sistemas desarrollados con alambres musculares se
caracterizan por movilizar anicamente las articulaciones de los dedos de la mano,
dejando la palma inmévil, lo cual limita los movimientos integrales de 1a mano

necesarios para la sujecion precisa y segura de objetos (agarre palmar).

A diferencia de otras palmas de manos robéticas existentes, fos movimientos que
ofrece el modelo propuesto ayudan a aumentar [a flexibilidad de toda [a mano,
asimilando ain mas sus movimientos a los de la mano humana. Dichos
movimientos se generan al energizar y desenergizar los alambres flexibles, sin
necesidad de usar actuadores mecanicos adicionales, lo que hace que todo el

sistema de manipulacion sea liviano y silencioso.




DESCRIPCION DE LAS FIGURAS DEL MODELO PROPUESTO

La palma de la mano se ilustra en la figura 1, que presenta una vista con las seis

conexiones de alambre flexible utilizadas para obtener los movimientos.

El alambre (1) permite movimientos de oposicién y reposicion de la palma al

encontrarse ubicado de forma transversal.

Los alambres (2) y (3) ubicados en la parte lateral y central, respectivamente,
desde la parte inferior hasta la superior permite movimientos de abduccion y

aduccion de la palma.

El alambre (4) ubicado desde la terminacién del dedo pulgar hasta la parte central
inferior de la palma de la mano, permite el movimiento de extension y flexion de la

palma.

Los alambres (5) y (6) ubicados en la parte inferior de la palma que conectan con

la mufnieca permiten movimientos de flexion y extension de la mano completa.

La figura 2 presenta la palma de la mano acoplada con los dedos (los dedos no se
reivindican en el presente modelo de utilidad), cada uno de los cuales tiene
alambres musculares (7) (8) (9) {10) (11) que se conectan con la palma de la mano

para garantizar el cierre total de la mano.



DESCRIPCION TECNICA PARA EJECUTAR EL MODELO

Conforme a lo ilustrado en 1a figura 1, se muestra una vista general de todos los
elementos de la palma de mano articulada con alambres flexibles, la cual se
compone de una serie de unidades colocadas estratégicamente para emular los

movimientos de la palma de la mano humana.

La palma de mano se integra con los dedos, es una sola pieza que puede ser
fabricada en un material delgado y muy flexible como el plastico o latex, la forma
completa de la mano junto con la palma contiene los cinco dedos (Pulgar, Indice,
Corazén, Anular y Mefiique), los cuales no se reivindican en el presente modelo de
utilidad.

La palma de la mano contiene un alambre flexible (1} dispuesto en forma

transversal para permitir los movimientos de oposicion y reposicion.

Los alambres fiexibles (2) y (3) estan ubicados verticalmente en la parte lateral y

central de la palma, para realizar los movimientos de abduccién y aduccion.

Para lograr el cierre de la mano con el dedo pulgar, el alambre (4) genera el

movimiento de extension y flexion de la palma.

Para ejecutar los movimientos de flexion y extension de la mano completa, los
alambres (5) y (6) se ubican en la parte inferior central de la palma conectando con

la mufieca.

De esta forma, el modelo logra generar todos lo movimientos de la palma de la

mano humana: abduccion, aduccién, extensién, flexion, oposicién y reposicion.




REIVINDICACIONES

1. Palma de mano articulada con alambres flexibles que comprende una pieza en
forma de palma de mano humana y seis terminales de alambre flexible,
caracterizada ademas porque su movimiento se genera al accionar eléctricamente

los alambres flexibles.

2. Palma de mano articulada con alambres flexibles, conforme a la reivindicacion 1,
donde la paima de la mano {A) contiene un alambre flexible (1) dispuesto de forma

transversal que permite el movimiento de oposicion y reposicion de la palma.

3. Palma de mano articulada con alambres flexibles, conforme a la reivindicacion 1,
donde la palma de la mano (A) contiene dos alambres flexibles {2) y (3) dispuestos
verticaimente en su parte lateral y central que permiten el movimiento de

abduccién y aduccién de la palma.

4. Paima de mano articulada con alambres flexibles, conforme a la reivindicacion 1,
donde la palma de la mano (A) contiene un alambre flexible (4) dispuesto de forma
horizontal en su parte inferior lateral que permite el movimiento de extension y

flexion de 1a palma.

5. Palma de mano articulada con alambres flexibles, conforme a la reivindicacion 1,
donde la palma de la mano (A) contiene en la parte inferior central dos alambres
flexibles (5) y (6) que conectan con la mufeca y permiten el movimiento de flexién

y extension de la mano completa.
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FIGURA 2




RESUMEN

La presente invencion pertenece al campo de la robdtica, puede ser utilizada como
parte del efector final en sistemas robéticos y como parte de protesis. Se refiere a
una palma de mano articulada con alambres flexibles que son accionados
eléctricamente, y cuya particular disposicion permite movimientos de abduccion,
aduccion, extension, flexion, reposicion y reposicion, permitiendo que el agarre y

sujecion de objetos con toda la mano sea preciso.
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