Trémite 2
® . Evento 1
Industria y Comercio Acecion 411

SUPERINTENDENCIA

Dependencia 2020
Pago #1 28063

Radicacion 16 72829 0000 0000
PATENTES DE INVENCION
REGISTRO/DEPOS| TO/CONCESION/DEPOSITO

PRESENTACION

DIRECCION DE NUEVAS CREACIONES

$ 64000

2016-03-22 17:35:14

Folios: 22

DIRECCION DE NUEVAS CREACIONES
SOLICITUD DE PATENTE DE INVENCION

) ., O
1 Tipo de solicitud B Patente de invencion . Ealente de modelo de
utilidad
5 Titulo delainvencion 3 CIP Clasificacion Internacional de

Patentes

SISTEMA DE RASTREO DE OBJETOSANIMADOSO | Nombre
INANIMADOS EN TIEMPO REAL CON
AUTOREFERENCIACION, AUTOCALIBRACION Y
SINCRONIZACION ROBUSTA

Cadigo

4 | Datosdel Solicitante

Nombre: INSTITUTO Direccion
TECNOLOGICO Electrénica: clientes@cavelier.com
METROPOLITANO
Direccion: CALLE7376 A -354 Dom|C|I_|o/P_a,|s de | ~oLOMBIA -
VIA EL VOLADOR, constitucion:
ANTIOQUIA -
MEDELLIN, MEDELLIN
ANTIOQUIA
I dentificacion: Tipo Empresa:




[l MEDIANA

L] CEDULA DE L] CEDULA DE L] GRAN EMPRESA EMPRESA
CIUDADANIA EXTRANJERIA .

Ll EMPRESA K NIT [l OTRO EMF;)ERQEL&NA
EXTRANJERA

"1 PASAPORTE Ll MICROEMPRESA L] PERSONAL

[l ENTIDAD ESTATAL & UNIVERSIDADES

[l ENTIDADES DE
ANIMO DE LUCRO

NUmero: 800214750-
Solicitantes
Apellidos - Nombres o Razén Social Tipo | dentificacion
INSTITUTO TECNOLOGICO
METROPOLITANO NI 800214750

Datos del I nventor

Nombre: JUAN SEBASTIAN Direccién . ,

BOTERO VALENCIA Electr onica: clientes@cavelier.com
Direccion: Carrera 31 No 54-10, Domicilio/Paisde | COLOMBIA -
Medellin, Antioquia constitucion: ANTIOQUIA - MEDELLIN
| dentificacion:
X CEDULA DE ] CEDULA DE
CIUDADANIA EXTRANJERIA
[l EMPRESA
EXTRANJERA HNIT
[l PASAPORTE
NOmero: 1053773647-
I nventor (es)
Apédllidos - Nombres Domicilio

BOTERO VALENCIA JUAN SEBASTIAN COLOMBIA

Datos I nventor (es)

Pais de Residencia Departamento/Estado Ciudad Direccion




Carrera 31 No 54-10,

1. COLOMBIA ANTIOQUIA MEDELLIN Medellin, Antioquia
9 | Datosdel Representante Legal / Apoderado
Nombre: JOSE ANDRES Direccion
RINCON Electrénica: arincon@bcrlegal.com
USCATEGUI
Direccion: CARRERA. 4 No. 72- Domicilio/Paisde | COLOMBIA - BOGOTA
35 constitucion: D.C.- BOGOTA D.C.
| dentificacion:

X CEDULA DE [l CEDULA DE

CIUDADANIA EXTRANJERIA
Ll EMPRESA
EXTRANJERA HONIT
[l PASAPORTE
NUmero: 79780910-

Presentacién de Poder

Afio de Radicacion

NUmero de Radicacién

10 | Declaracionesdeprioridad O sl B NO
(33) Paisdeorigen Codigo ddl pais (31) No. Solicitud (32) Fecha
1
2
3
11 | Declaracion sobre uso derecur sos genéticos o biol gicos

Declaro que el objeto de la presente solicitud de patente fue obtenido a partir de recursos genéticos o
biol 6gicos de los que cualquiera de los paises miembros de la Comunidad Andina es pais de origen.

00 s B NO

Nota: En caso afirmativo deber & anexar copia del contrato de acceso de recur sos genéticos o
productos derivados, o certificado o numero deregistro, expedido por la Autoridad competente.

12

Declar acién sobre uso de conocimientos tr adicionales

Declaro que €l objeto de la presente solicitud de patente fue obtenido a partir de conocimientos
tradicionales de comunidades indigenas, afroamericanas o locales de paises miembros de la Comunidad

Andina.




[0S B NO
Nota: En caso afir mativo deber &a anexar la licencia o autorizacion de uso de conocimiento
tradicional, o certificado o numero deregistro.

13 Para publicar a partir de lafecha de publicacién o dela prioridad invocada
Si es Patente de Invencion Si es Patente de Modelo de Utilidad
&
6 Meses [ 12 Meses [ [ 6Meses [ 12 Meses
18 Meses
[l Otro Cua: [ Otro Cua:
14 Reivindicaciones
NUmer o reivindicaciones: 9 Pago Reivindicaciones: No

15 | Reduccion detasas.

Declaro que carezco de medios econdémicos para presentar la solicitud de patente.

0 s B NO

Nota: En caso de ser persona natural y carecer de medios econdmicos, y por lo tanto, aplique la
reduccion detasasa que serefierelaresolucon vigente en tarifas, debe firmar la presente solicitud
bajo la gravedad de juramento.

[J Micro, pequefias y medianas empresas

B Universidades publicas o privadas

L] Entidades sin animo de lucro

Debe aportar los documentos que seindican en el numeral 17 de anexos

16 | Documentos Anexos

& Reivindicaciones

& Descripcion

& Dibujos y/o Figuras

& Resumen

[1 Certificado Deposito Materia Biologico
1 Uso de Conocimiento tradicional

[l Listado de secuencias

B Artesfinales12 x 12 cm

[ Certficado con descuento

& Poderes, si fuere €l caso

& Documento que legalmente pruebe la Cesidn del inventor a solicitante o a su causante
[[] Otros anexos




-



SISTEMA DE RASTREO DE OBJETOSANIMADOSO INANIMADOS
EN TIEMPO REAL CON AUTOREFERENCIACION,
AUTOCALIBRACION Y SINCRONIZACION ROBUSTA

CAMPO DE LA INVENCION

La presente invencién pertenece al campo de los sistemas de rastreo. En
particular, la invencion divulga un sistema de rastreo de objetos animados o
inanimados en tiempo real, mediante autoreferenciacién, autocalibracion y
sincronizacion robusta. La presente invencién puede ser utilizada para €l

registro de variables biomecanicas en deportistas, para medicidn biomecanica.

DESCRIPCION DEL ESTADO DE LA TECNICA

Las Unidades Inerciales son sensores disefiados para medir variables
cinemédticas de un objeto en € tiempo. En la actualidad, las condiciones de
fabricacion, y en especia la reduccion de tamafio, han permitido su aparicién
en muchas aplicaciones cotidianas. En este contexto, las Unidades Inerciales
estan presentes en casi todos |os dispositivos maéviles. El conjunto acelerémetro
magnetémetro y giroscopio se utiliza principalmente en la construccion o
mejora de los sistemas de navegaciéon y en la mejora de la experiencia de

usuario.

Por ejemplo, en la patente US20130179134, se presenta una metodologia de
calibracion para una unidad de medida inercial (IMU por sus iniciades en
inglés) de 6 grados de libertad (Giroscopio-magnetometro) y menciona un
simulador y un conjunto de técnicas para tal fin. Sin embargo no se desarrollan
eementos en e marco de una implementacion préctica y los modelos

matematicos presentados hacen parte del estado del arte cientifico.

También se han prestado métodos de calibracion general estatica de IMU como
en e documento de patente US2012203487, en € que nuevamente no se
desarrollan elementos de la aplicacion. En dicho documento tampoco se
desarrolla € sistema mecénico de calibracion. Adicionalmente, no se



consideran las condiciones del medio en & proceso de calibraciéon ni las

necesi dades especificas por ubicacion geografica de las mismas.

En la misma linea, en la patente US8762091B1, se presenta un modelo de
calibracion que usa dos IMU. Una IMU es utilizada como referenciay en la
misma no se presenta informacién detallada y se limita a la proteccion del
modelo de calibracién a partir de un patrén. En este documento el modelo no

permite calibrar IMU con caracteristicas dindmicas diferentes.

Adicionalmente, en €l arte previo se encuentran documentos de patente
dedicados directamente a rastreo espacia como en US7725279B2. En este
documento se divulga un sistema para obtener la orientacion absolutay derivar
la reconstruccién 3D si se conoce previamente la disposicion de las IMU y s
los elementos estan unidos por articulaciones. Este documento iguamente
abarca las aplicaciones de rehabilitacion médica, animacion y desarrollo de
juegos. Sin emabrgo, este documento no menciona aplicaciones en deportes, un
sistema de cdibraciéon in-situ automético, y la utilizacion de sistemas

complementarios para garantizar la calidad de la medida.

La patente W0O2001080736A1 divulga un sistema de registro de la orientacion
en relacién a un sistema de referencia simple y un método para encontrar la

orientacion de un sistema respecto a otro sistema de referencia.

La patente US20080285805A1, similar a US7725279B2 y proveniente de los
mismos inventores, incluye un sistema de amacenamiento y menciona
elementos adicionales integrables a sistema que le permitirian realimentar la
posicion. Adicionalmente, esta patente se centra en € uso de filtros de Kalman
y de particulas, sin embargo no especifica el empleo de medidas inerciaes
derivadas de la IMU, adicionales a las necesarias para obtener la orientacion

absoluta del segmento.

El documento de patente US8239162 abarca la tearia basica de construccion de
la IMU de nueve grados de libertad y su integracion, pero este documento
cubre solo el sensor y es claro que el sensor es un elemento previamente
desarrollado y disponible en mltiples presentaciones en €l mercado mundial.



En la patente US8647287B2 se describe un dispositivo portable con
sincronizacién inalambrica robusta que permite monitorear el movimiento y
que cuenta con una bateria LiPo. En este documento no se describen métodos
de calibracién, ni algoritmos de orientacion absoluta que permitan hacer rastreo
de un objeto de varias articulaciones ni sensores de apoyo a la referencia del

movimiento.

De igua forma en e documento de patente US8821417B2, se menciona un
sistema para monitorear un objeto respecto a su centro de masa con una sola
unidad, sin sistema de calibracion y sin € apoyo de sistemas complementarios,

considerando solo esta medida en el andlisis mecanico.

También existen patentes mas especificas como la patente US8868369B2 la
cua menciona la utilizacién de una IMU para monitorear € desplazamiento
vertical y asi derivar un monitoreo de la marcha. Similar a US20140297008A 1
donde se emplea una IMU para determinar variables mecénicas en atletas. En
este caso también se emplea una sola IMU y no se monitorea como un objeto
de més de una articul acién, ademas no se mencionan sistemas complementarios

de medida ni modelos de calibracion.

La solicitud de patente W0O2014106564A1 propone un modelo poli-articulado
similar a US20080285805A1, y US7725279B2 donde se consideran pasos para

obtener la orientacidn absol uta.

Asi pues, es claro que no se ha desarrollado aun un sistema de rastreo que
incluya la calibracion dinamica de la IMU con un sistema automético in-situ
orientado a rastreo espacial, tampoco la mezcla de IMU’s en sistemas no
ortogonales para desarrollar un sistema auto referenciado, la aplicaciéon en
deportes acuédticos que hace necesario €l desarrollo de sistemas robustos de
transmision y modelos de recopilacion de datos que eviten la desincronizacion

delainformacién y que incluyan un sistema de comunicacion infrarrojo.



DESCRIPCION GENERAL DE LA INVENCION

El sistema de rastreo de objetos de la presente solicitud consiste en un sistema
electrénico de medicidén que se encuentra compuesto por dos 0 mas unidades
inercial es que capturan los datos simultdneamente, ubicadas de tal forma que se
puedan auto referenciar y que permitan monitorear el movimiento de objetos
animados o inanimados. Lo anterior, con €l fin de registrar en tiempo real su
posicion espacial y las variables fisicas asociadas. El sistema de medicion
ademas comprende un sistema de calibracion in-situ que le permite gjustar las
condiciones necesarias para garantizar la confiabilidad de los datos. El sistema
esta complementado con un modelo de recoleccién de datos robusto que
garantiza la no pérdida de informacién en caso de que la comunicacién se
interrumpa con €l software de captura. El sistema de la invencién permite

monitorear variables biomédicasy ambientales.

BREVE DESCRIPCION DE LASFIGURAS

Figura 1. Sistema de adquisicién de medidas inercides. En esta figura se
presenta la interconexién preferida de los elementos del sistema de adquisicion
de medidas inerciales presentado en este documento. Los elementos se
comunican con e sistema microprocesador central (12) y todos se alimentan
del sistema de administracién de energia que se compone € sistema de carga
inaldmbrica, los reguladores y la bateria (7), ademas de los sensores de
consumo y de voltgje para estimar la carga residual. Nétese que € sistema
cuenta con dos 0 mas IMU (2), (3) y (4) que se encuentran orientadas entre si
en sistemas cartesianos no ortogonales, en (1) se muestra un gemplo de la
disposicion de dos sistemas cartesianos dispuestos como se menciond
anteriormente. La Figura 1 también muestra € moédulo de comunicacién (11)
que se puede adaptar a diversos elementos y € médulo de protocolos externos
(8) gue permite conectar € sistema a dispositivos externos tales como sistemas
de informacién médica o sistemas de posicionamiento global. Finalmente se
observa el médulo de aerta por vibracién o sonido (10) para reaimentar al
usuario de eventos en las medidas y los sensores de temperatura (6) y presion
atmosférica (5) para tener informacién ambiental complementariay estimar las

condiciones de entrenamiento incluyendo la atura sobre el nivel del mar de la
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actividad desarrollada. También se describe la interconexion con € sistema de
amacenamiento de datos (9) encargado de recopilar toda la informacién

adquirida por todas las variables del sistema.

Figura 2: Sistema de calibracion. Esta figura muestra la disposicién preferida
del sistema de calibracién externo que se usa para asegurar la calidad de las
medidas mecanicas del sistema de adquisicion de medidas inerciales. Este
sistema cuenta con cuatro grados de libertad marcados en la Figura 2 (1), (2),
(3) y (4), y con un elemento final (5) que permite fijar el sistema de adquisicion
de medidas inercides. El sistema en la Figura 2 cuenta con comunicacion en
tiempo real de la informacion de la posicion de los actuadores y su modelo
cinemético preferido esta descrito por la matriz de Denavit Hartenberg
mostradaen laTabla 1.

Tabla 1. Matriz DH plataforma de calibracion

a d a o
1 1 L 0 ::
2 | g, 0 L T
3 | a 0 L -5
4 Qa 0 0 0

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION

El sistema de rastreo de objetos de la presente solicitud consiste en un sistema
electronico de medicién que comprende un sistema de adquisicién de medidas
inerciales de multiples grados de libertad que comprenden la aceleracion lineal,
lavelocidad angular y € campo magnético en multiples gjes. Dicho sistema de
adquisicion de medidas inerciales comprende dos 0 més acelerdmetros de tres
gjes, dos 0 mas magnetdmetros de tres gjes y dos 0 més giroscopios de tres gjes
gue en conjunto representan mas de una IMU. Adicionalmente cuenta con uno
0 més sensores de presion atmosféricay uno 0 més sensores de temperatura. El
sistema esta integrado con un microcontrolador y cuenta también con un

maodulo de comunicacién por radio frecuenciay con un sistema infrarrojo que



le permite comunicarse también bajo € agua, ademés de poder sincronizar 1os
datos con una plataforma de monitoreo central en tiempo real. Este médulo de
comunicacion es de bago consumo y soporta multiples nodos. El sistema
también cuenta con una bateria, un cargador integrado y un moédulo de
almacenamiento que completa € sistema para darle autonomia. El sistema esta4
construido en una arquitectura modular de torre que permite reemplazar sus

partes con facilidad. El sistema se encuentra protegido por una carcasa externa.

Adicionalmente, € sistema de adquisicién de medidas inerciales comprende un
receptor que usa los satélites GPS, GLONASS o BEIDOU seglin sea € caso,

parareferenciar € lugar de la actividad realizada.

Ademas, el modulo de almacenamiento del sistema de adquisicion de medidas
inerciales, puede ser extraible o integrado y permite sincronizar los datos
adquiridos con los datos que se puedan perder por problemas en la

comunicacion.

De manera complementaria, €l sistema de adquisicion de medidas inerciales,
comprende una interfaz inaldmbrica o cableada para conectarse con

dispositivos de monitoreo de ritmo cardiaco de uso deportivo y médico.

Adicionalmente, el sistema de adquisicion de medidas inerciales comprende un
sistema de aerta que mediante comunicacion por vibracién o sonido transmite
informacion a objeto animado o inanimado sobre el nivel critico de una de las
variables fisicas o ambientales que puedan afectar la salud o € rendimiento del

objeto monitoreado.

Ademés, el sistema de adquisicién de medidas inerciales cuenta con un sistema
monitoreo permanente de la carga residual y € cargador puede operar

alambrica o inaldmbricamente usando un campo €l ectromagnético.

El sistema de rastreo de objetos ademés comprende un sistema de calibracion
auténomo de dos 0 mas grados de libertad que se requiere para que los datos
sean confiables y para que € gjuste de los datos se pueda realizar en €l sitio de

uso y con un procedimiento que permita su implementacién con instrucciones



minimas. Para esto se utiliza una plataforma robética con servomotores

digitales. .

El conjunto construido permite fijar laIMU al robot para que este lo oriente en
muUltiples posiciones espaciales y asi poder derivar los datos de calibracion. El
sistema cuenta con comunicacion USB y realimenta la informacion de posicion
del robot para reconstruir el modelo cinematico y detectar posibles errores en
las trayectorias planeadas. La sefia USB se sincroniza con las adquiridas por
Bluetooth de laIMU en una aplicacion desarrollada en computador que captura
los datos necesarios para obtener los datos de calibracién. Luego con |os datos
se obtienen los vaores de calibracién y con estos se puede obtener la
orientacion espacial absoluta de la IMU con un error a 1° para ser integrada a

model os biomecéani cos humanos.

En una modalidad preferida de la invencién, e sistema de adquisicion de
medidas inercidles comprende dos acelerdmetros de tres €es, dos
magnetémetros de tres gjes y dos giroscopios de tres gjes. Adicionalmente
cuenta con un sensor de presion atmosférica y un sensor de temperatura.
Ademas, en la modalidad preferida e modulo de comunicacion por radio
frecuencia corresponde a ZigBee® y/o Bluetooth® y e sistema infrarrojo
puede ser IrDA®.Adicionalmente, el microcontrolador es de 32 bit y corre a 72
MHz. Ademéas, en esta modalidad, |a bateria es una bateria de litio de 150 mA
gue le proporciona autonomia al sistema por aproximadamente 1.5 horas. Esta
modalidad consiste en un dispositivo de 24x41x43 mm de 39 gramos que
integra todas | as caracteristicas necesarias para que sea funcional y préctico. En
laFigural se muestra el dispositivo al que se hace referencia

En una modalidad preferida de la invencion, el sistema de calibracién es de 4
grados de libertad, comprende cuatro servomotores, los tres primeros

servomotores con precision de 0.29° y el dltimo con precision de 0.08°

También hace parte de la presente invencion una plataforma de software que
permite sincronizar, almacenar e integrar la informacion del sistema completo

pararealizar el rastreo de movimiento de un objeto animado o inanimado y de



las variables fisicas adicionales adquiridas para redizar analisis mecanicos y

fisicos.



REIVINDICACIONES

1. Un sistema de rastreo de objetos animados o inanimados en tiempo
real, caracterizado porque comprende:

a. Unsistema de adquisicién de medidas inerciales compuesto por
dos 0 mas unidades de medicion inerciad (IMU) auto-
referenciadas en sistemas no ortogonales entre si; y

b. Un sistemade calibracién autbnomo;

en donde € sistema de adquisicién de medidas inerciales puede
estar 0 no puede estar fijado al sistema de calibracion auténomo
para derivar los datos de caibracién dd sistema de adquisiciéon de
medidas inerciales.

2. El sistema de rastreo de la reivindicacion 1, en donde el sistema de
adquisicién de medidas inerciales comprende:

a.  Uno o maés sensores de presion atmosférica;

b. Uno o0 més sensores de temperatura;

c.  Un microcontrolador;

d. Un médulo de comunicacién por radio frecuenciay un sistema
infrarrojo;

e. Un dsistema de administracion de carga que comprende a
menos una bateria, @ menos un cargador integrado, a menos
un regulador y a menos un sensor de consumo y de voltae
paraestimar lacarga residual;

f.  Un médulo de almacenamiento;

g. Un modulo de protocolos externos que conecta el sistema a
dispositivos externos tales como sistemas de informacion
médica o sistemas de posicionamiento global; ;

h. Un médulo de aerta que por vibracion o sonido que transmite
informacién al objeto animado o inanimado sobre €l nivel
critico de una de las variables fisicas o ambientales;

en donde las dos 0 més unidades de medicién inercial contienen:

dos 0 mas acelerdmetros de tres gjes, dos 0 mas magnetémetros de

tres gjes y dos 0 mas giroscopios de tres gjes; y

en donde todos los elementos se comunican con €

microcontrolador central y todos los elementos se alimentan del

sistema de administracion de energia.

3. El sistema de rastreo de la reivindicacion 1, en donde el sistema de
calibracién autbnomo comprende:
a. Actuadorestipo servomotor;
b. Un puerto USB, transmitiendo datos de la posicién de los
actuadores parala sincronizacion del IMU.



El sistema de rastreo de la reivindicacion 1, en donde € sistema de
adquisicion de medidas inerciales se encuentra recubierto con una
carcasa externa que lo protege del entorno.

El sistema de rastreo de la reivindicacion 2, en donde € médulo de
amacenamiento del sistema de adquisicion de medidas inerciales es
extraible o integrado.

El sistema de rastreo de la reivindicacion 2, en donde € cargador es
aldmbrico o inalambrico.

El sistemade rastreo de lareivindicacion 2, en donde se puede conectar
y sincronizar datos de dispositivos de monitoreo de variables
biomédicas y dispositivos de monitoreo de ritmo cardiaco.

El sistema de rastreo de acuerdo con las reivindicaciones 2 y 3 que
comprende:

a. dosacelerometros de tres gjes;

b. dos magnetémetros de tres gjes,

c. dos giroscopios detres ges;

d. un sensor de presion atmosférica;

€. unsensor de temperatura;

f. cuatro servomotores, en donde los tres primeros tienen una

precision de 0.29° y € dltimo una precision de 0.08°; y

En donde el médulo de comunicacion por radio frecuencia corresponde
a ZigBee® y/o Bluetooth® y e sistema infrarrojo es IrDA®, €
microcontrolador es de 32 bit y corre a 72 MHz y la bateria es una
bateria de litio de 150 mA.

El sistemade acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores,
en donde el sistema de adquisicién de medidas inerciales se comunica
con e sistema de calibracién autbnomo, para sincronizar, almacenar e
integrar lainformacion del sistema completo para redizar €l rastreo de
movimiento de un objeto animado o inanimado y de las variables
fisicas adicionales adquiridas pararealizar andlisis mecanicosy fisicos.
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CONTRATO DE CESION DE DERECHOS DE PROPIEDAD INDUSTRIAL SUSCRITO ENTRE EL
INSTITUTC TEGNQLOGICG METROPOLITANO Y JUAN SEBASTIAN BOTERO VALENCIA,

Entre Juan Sehastian Botero Valencia, mayor de adad v vacino de Medellin, ldentificado con fa
cédula de cludadania ndmero 1053.773.647, actuando en nombre propio, quien en adelante y para
efectos del presente acuerdo se denominard "EL CEDENTE", y MARIA VICTORIA MEJIA
OROZCO, identificada con cédula de cludadania nlimero 38.184.106, actuando como Rectora y
Representante Lagal de!l INSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITAND, establecimiento pablico
de Educacién Superior del orden munlcipal, con patrimonio prepio, autonomfa administrativa y
personerla jurldica, creado por decrefo 180 de 1992, previa autorizacion del Concejo de Medetlin,
mediante Acuerdo No 42 de 1991, y cuyo caracter académico fue reconocido mediante resolucton
6190 de 2005 del Ministerio de Educacién Nacional, Identificado con NIT 800.214.760-7 y con
domicilio principal 8n la ciudad de Medellin, departamento de Antioquia; guién .en adslante se
denominard "LA CESIONARIAY; Han decido celebrar e! presente CONTRATQ DE CESIC)N DE
DERECHOS DE PROPIEDAD INRUSTRIAL, ¢l cual se yeglra por las normas Eegalas y astatutanas
que rigen la materia y en particular por las clausulas aca esfspuiadas prewas }as s:gu:entes -

CONSIDERACIONES -

PRIMERA. Que EL CEDENTE es una persona gue se dedlca a 1a ciocencia v se« encuentra vinculada
al 1T, :

SEGUNDA. Que LA CESIONARIA s una Inslitucién Umversrtaria de EdUCaClén Superior de garacter
piblico que se dedica a las aclividades e docenc, investfgaclbn. desarrollo, inncvacion,
Iransferencia y extension a {ravés de los diversos programas y serviclos que imparte y en virtud de
sus funciones, realiza a fraves de sus. mveshgadores docentes, estudlantes, coniralistas,
dependientes, elc,, proyectos de mvestigacmn hasica y. ap!icada desarrollc e innovacién.

TERCERA. Que EL CEDENTE ha reahzada una creacién denommada de forma preliminar "Sistema
de rastreo de objetos animados o inammados €n tiernpo real con adtereferenciacion, aulocalibracidn
y sincronizacién robusta” qué consiste enuna invenclén que pertenece al campo de los sistemas de
rastrea. En parficular divulga un sistema de rastreo de objetos animados o Inanimados en tiempo
real, que cuenta con au‘xérefarenclaclén, autocalibracién y sincronizaclon robusta. La invencion
puede ser utitizada para el régistro de variables biomecanicas, en adelante LA CREAGION, la cual
se deriva de la. ejecucsbn del proyecto denominado Desarrollo de un sistema de medicion inerclal
para obtener 'y registrar variables blomecénicos en deportistas”, el cual se encuentra inscrito en la
Direccian de Investigacionds del [TM con el codige 1102-626-38784, en adelante EL PROYECTO.

CUARTA. Gue en virtud-de su aporte creativo o Inventivo en Ia realizacion de LA CREACION, EL
CEDENTE es tﬂular delos derechos de propiedad Intelectual de contenide patrimonial que [a ley
reconoce 0 pueda récanocer a Jos inventores o creadores.

QUINTA, Qqucada parte tamblén podran dengminarse para efectos de este contrato de forma
individual corne “LA PARTE” y de forma colectiva como “LAS PARTES".

SEXTA. Que LAS PARTES sstan en capacidad de ohligarse ¥y obligar a {a entidad que representan
v por lo tanto no estan incuraas en ninguna causal de inhabllidad, incompatibilidad legal y/o conflicto
de interés que les impida suscribir el presente documento.

En consecuencia LAS PARTES aceptan y se obligan mediante (as sigt‘ﬁentes:
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CONTRATQ DE CESION DE DERECHOS DE PROPIEDAD INDUSTRIAL SUSCRITO ENTRE EL
INSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITAND ¥ JUAN SEBASTIAN BOTERO VALENCIA.

CLAUSULAS

CLAUSULA PRIMERA. OBJETQ. Regufar las relaciones enfre LAS PARTES relalivas a sus
deberes y obligaciones en cuanto a ia cesién de los derechos de propiedad industrial que se ceden
en virtud del presente contrato.

CLAUSULA SEGUNDA. OBLIGACIONES DE LA GEDENTE:

1. Transferir a fitulo universal y exclusive, sin limitaciones de modo o forma de explofacion y
lugar de explotacion y ejercicio de derechos, a favor de LA CESIONARIA Ia totafidad de los
derechos tie Propiedad Industrial de contenido patrimonial de los que actualmente es litular
© pueda ltegar a ser titular scbre LA GREACION. o :

2. Transferlr a titulo universal y exclusivo, a favor de LA CESIONARIA Ea total;darj de los
Darechos de Propiedad Industrial de contenido patrimonial de Tos que actctalmente es fitular
o pueda llegar a ser titular sobre LA CREACION. Esta transferencla de deyachos tendra una
duracion equivalente a la totalidad del término dp vigencia de los derechos de propiedad
industriaf reconacidos por 1as leyes nacionales a I0g inventores de LA CREAGION,

3. Entregary transferira LA CESIONARIA 0 a qu:en esta designe Tatotlidad de la informagion,
datos y conoclmiento que requiera para: ‘Boder dfsfrutar compietamente su titularidad sobre
los derschos de propiedad industrial de oontentdo patrlmon!al Que se le fransiteren,

4. Suscriblr los documentos que :sedn. necesanos para que LA CESIONARIA pueda usar,
transferir y explotar LA CREAC!ON - Lo

5. Abstenerse de divulgar o reveéar a tarceras: personaa informacidn refativa a LA CREACICN,
incluyendo sus cam:::terlstjcas partes infegrantes, modo de construccion, modo de
Liilizacién, metodoldglas, ptanos etc ‘d:fnenos que sea pravia v expresamente autorizado
por LA GEbIONARIA :

6. Suscribir Ea totalldad do ]os documentos que sean necesarios para que LA CESIONARIA
pueda, realizar lrémites de proteccmn de LA CREACION ante las autoridades nacionales e
mtemac:onates . :

T Uullaar medldas de segundad razonables fisicas, operativas, logfsticas y juridicas tendientes
T propender porque ta Informacion relativa a LA CREAGION conserve sy intearidad v su
caracter Gonf denctal reservado yfo secreto,

CLAUSULA TERCERA. TITULARIDAD DE LA CREACION. En vidud del presente acuerdo, LA
CESIONAR!#\ seconsiderara la titular Gnica de |a totalidad de los derechos de propiedad intelectual
de contenido patrimonial que reposaban en cabeza de EL CEDENTE, ¥ en consecuencia padra
realizar, en nembre propio © a través de terceros, todos los aclos y actividades que esta titularidad
le permite incluyendo pero no limitandose al uso, 1a explotacion, fa reproduccién, fabricacion,
transferencia, licencia, prenda, modificacién, alteractén y reparacion,

CLAUSULA CUARTA. CREACION ORIGINAL. EL CEDENTE declara gue LA CREACGION es
ariginal y fus realizada por &l/ella de forma individual, sin violar o usurpar derechos de propiedad
intelectual o derechos legales o contractuales de terceros.
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CONTRATO DE CESION DE DERECHOS DE PROPIEDAD INDUSTRIAL SUSCRITO ENTRE EL
INSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITAND Y JUAN SEBASTIAN BOTERO VALENCIA,

PARAGRAFO, En caso de presentarse cualquier tipo de reclamacién o accidn por parte de un
lercero en cuanto a los derechas de Propledad Industrial cedidos en virtud del presente inglrumento,
EL CEDENTE asumira toda la responsabilidad legal ¥ patrimonial y saldrd en defensa de LA
CESIONARIA. Por tanto, para todos los efectos LA CESIONARIA actia como tercero de buena fe

CLAUSULA QUINTA. El. CEDENTE declara que no ha cedido ni licenciado o de cualquier forma
transferido los derechos gue cede en virtud del presente conlrato.

CLAUSULA SEXTA. TERMINO DE DURACION DE LA OBLIGACION DE CONFIDENGIALIDAD.
LAS PARTES acuerdan que la obligacion de confidencialidad, reserva yfo'secreto sobie la
informacion refativa a LA CREACION que se establece en el presente tendré una duracion igual al
tiempo en el que la informacion conserve su caracter canfidencial, reservado y!o secreto

CLAUSULA SEPTIMA. EFECTOS DE LA TOLERANCIA, La mera to!erancia de LA CESIONARJA
ante el incumplimiento o cumplimiento parcial de una o algunas de las ébligaciones estipuladas no
constituye aceptacion del LA CESIONARIA ni reruncia a sus'derechos y rio exifinira al CEDENTE
del cumplimiento de sus demé&s obligaciones en virtud de este acuerdo vla ey wgente

GLAUSULA OCTAVA. LEY APLICABLE, LAS PARTES acuardan que la |ey aplicable al presente
ecuerdo sera la ley de la Republica de Co[ombla i :

CLAUSULA NOVENA. SOLUCION DE CONTROVERSIAS LAS:PARTES aguerdan gue toda
coniroversia que surja sobre el nacimienio, ejscuc{dm y terminaclon del presante acuerde seré
solucionada de la sigulenle manera; Co

1. Mediante arreglo directo. entre ‘dllas. l;:sta etapa tandré una dusacién de 20 dias a parlir de
l2 comunicaclon escnta qus una’ parte haga a Ia otra de la existencla y contenido de la
controversia,

2. Unavez toncliidala etapa et arregla dlrecto sin haber llegado a un acuerdo, LAS PARTES
trataran de soluciénar la cnntroversia mediante audiencia de conciliacion celebrada en el
Centro de- Conoxtlacmn de ld-Camara de Comercio de Medeliin ante un concliiador ifiscrifo
&n la Irsta de Goncitladores y Arbitros de la Camara de Comerclo de Medsillin.

3. Una vEZ agctadds Ias etapas de arreglo directo y concillacion sin ser posible llegar a un
*. acuérdo, LAS PARTES quedarén en libertad de acudir a la justicia ordinana o contenciosa
de acuerdo con el casg.

CLAUSULA DEGIMA NOQTIFICACIONES, LAS PARTES declaran que se encuentran disponibles
para efectos de cerrespondenma comunicaciones y notificaclonss en las siguientes direcciones:
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LA CESIONARIA
Teléfano. 440 5100
Bireccidn. Calla 75 No 75-101

Correo slecironice; marigmejia@itm.adu.co

Ei, GEDENTE

Taléfono: 460 07 27 ext. 5564

Direccion: Carrera 31 No 54-10

Movil: 3003477255

Correo glectronico: juanbotero@itm.adu.co

En sefial de acuerdo y comprension de lo previamente estiputado, firman [AS PARTE@M dos (2)
ejemplares de Igual valor, en las cludades de Medellin (Colombia} y Bagota B,C. (Colombia). El dfa
02 del mes 03 del afio 2016. L '

“LA CESIONARIA” “EL CEDENTE™ .
7 r - - :
Wlateces,c S Tyan Se.
"MARIA VICTORIA MEJIA OROZCO - JUAN SEBASTIAN BOTERO VALENCIA
C.C. 39.184.106 S C.C: 1053.773.647
Rectora _— . . Dogente
INSTITUTO TECNOLOGICO " UNSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITANO
METROPOLITANQ DI \
Medellin, Colombla. - S - . Maedellln, Cofombia,

Fecha: . ) T y Fecha:
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© CAVELIER ABOGADOS

Espacih resernado para el adhesive de radicacitn

gndustri;z y E%omertio
SUPERINTENDENGILA ‘
DELEGATURA PARA LA PROPIEDAD INDUSTRIAL
FORMULARfO'PARA OTORGAR PODER A ABOGADO
EN LOS TRAMITES DE PROPIEDAD INDUSTRIAL

1.  Dates del otorgante

o Persona Natural x Persona Juridica
INSTITUTC TECNOLOGICO METROPOLITAND
Nombre o denorninacion:
LUZ MARIELA SORZA ZAPATA
Nombre del Representante
Nacionalidad/Pais de constitucion Direccion del otorgante
COLOMBIA Czlle 73 No 76A 354 Via El Vulador
Direccicn Etectronicar No. Fax Namero Telefénico:
caveler@oayelier.com 3718650 3473611
isabelpiedrahita@itm.edi.co
12, Datos del Apoderado
Principal Identificacion Tarjeta Profesional
Luz Clemencia Sudrez de Pdez 35.456.344 23.555
Segundo Suplente identificacion Tarjeta Profesional
Oscar Comea Barbesa 78.524.634 T1.027
Nacionalidad/Pais de consiitucion Direccion del apoderado
Colombiana Carrera 4 No, 72-35, Bogota, Colombia
Direccidn Electronica ‘No. Fax Niamero Telefonico
patentescavelier@cavelier.com 2113650 3473611

% Autorizo expresamente a fa Superintendencia de Industria y Comercio para que todas fas
comunicaciones sean enviadas a través de las direcciones de correo electronico.

W/ PIO0-FC5 vrT {2012-04-19}




© CAVELIER ABOGADOS

Mediante el presente documento, [ persona indicada en el punio 1 de este documento nombra a les
perscnas. que se identifican en &} punto 2 como sus apoderados en los téminos del arficulo 66 del
Cadigo de Procedimiento Civie, para las actuaciones que se relacionan 2 continuacidn.

3. Actuaciones en cuestion:

Este poder concierne:

nvencion ylo modelo de utifidad

x Teodas fas solicitudes, frémites y/o actuaciones tendientes z la concesion de patente de

4. Alcance del poder:

Transigir

B Recibir

G4 Conciliar

B Ratificar los actes de agentes cficiosos

o Confiero exprasamente ai (los) apoderado(s) fodas [as facultades legales para que represente mi(s)
interés(zs) en ja(s) actuacion(es) sefielada(s) en el punto 3 de este documento, inciuyendo:

& Desistir de la(s)solicitud{es} v de [z demas actuaciones
B Renunciara los derechos del registro de nuevas creaciones

Lo T~
5. Firma /W’M/ \
Y

#

LUZ MARIELA SORZA ZAPATA
Nom:bre del Firmante /
Firma

: .
18-12-2014
Facha.

_LUZ CLEMENCIA DE PAEZ
Firma del Apoderado

| Tasieta Profesional

dis, Prnena.n Steles

23.555

PI00-F36 vl {2G12-04-15)




SenRor Superintendente
SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO
E. S. D.

Asunto : Solicitud de patente para: SISTEMA DE RASTREO DE OBJETOS
ANIMADOS O INANIMADOS EN TIEMPO REAL CON
AUTOREFERENCIACION, AUTOCALIBRACION Y SINCRONIZACION
ROBUSTA

Solicitantes  : INSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITANO.

Yo, LUZ CLEMENCIA DE PAEZ, mayor de edad, domiciliada en Bogotd, D.C.,
identificada con la cédula de ciudadania No. 35.456.344 de Usaquén y Tarjeta Profesional de
Abogado nimero 23.555 del Consejo Superior de fa Judicatura, obrando como apoderada de la
sociedad INSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITANO. mediante el presente escrito
sustituyo el poder a ANDRES RINCON USCATEGUI, identificado con cédula de ciudadania No.
79.780.910 de Bogota, y Tarjeta Profesional No. 114.908 del Consejo Superior de la Judicatura,
para que en nombre de la sociedad INSTITUTO TECNOLOGICO METROPOLITANO, contintde
con el tramite de la solicitud de patente indicada en la referencia.

ANDRES RINCON USCATEGUI, queda facultado para interponer recursos, transigir,
conciliar, desistir, cancelar, recibir, renunciar, sustituir y revocar las sustituciones, y ratificar
los actos de agentes oficiosos.

Sirvase reconocerle personeria en los términos vy para los fines del presente mandato
judicial.

Senor Director,

7
LUZ CLEMENCIA DE PAEZ
T.P.A. No. 23.555del C.S. de la J
C.C. No. 35.456.344 de Usaquén

LR (W seryzox Gelile =

Acepto:

o~

/

ANDRES RIN USCATEGUI
T.P.A. No. 114908 del C.S. dela J
C.C. No. 79,/780.910 de Bogota

A “EXCELENCIA LEGAL EN UN MUNDO SIN FRONTERAS”

ROGOTA - Eoificly Siski - Carrara 4 No, 72 - 35 - Tel, (57-1) 347 3617 - Fax (37-1) 211 8850 - Fax in U.S.A; (1-305) 675 7743 - COLOMBIA
MEDELLIN - San Feando Plaza - Camara 43 A No. 1 - 50 - Torre Proteccitn Oficna 652 - Tel: (57-4) B04 4784 Fxt, 6729 / 6731 - Fax: (57-4) 604 4731- COLGMBIA

www.cavelier.com
cavelier@cavelier.com




RESUMEN

La presente solicitud divulga un sistema de rastreo de objetos animados o
inanimados en tiempo real, caracterizado porque comprende un sistema de
adquisicion de medidas inerciales y un sistema de calibracion auténomo. La
presente invencién ademés incluye la calibracion dindmica del sistema de
adquisicion de medidas inerciales con un sistema automético in-situ orientado
a rastreo, mezcla de IMU’s en sistemas ho ortogonales para desarrollar un
sistema auto referenciado. El sistema tiene aplicacion en deportes acuéticos y
donde sea necesaria la trasmision de datos mecanicos, de objetos animados o
inanimados, por 1o que emplea sistemas robustos de transmisién y modelos de
recopilacion de datos que evitan la desincronizacion de la informacion y que

incluyen un sistema de comunicacion infrarrojo.
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