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Señor(a)
UNIVERSIDAD AUTONOMA DEL CARIBE
amarquez@racla.com.co

Asunto:                  MODELO DE UTILIDAD

Patente de Invención  
  Patente de Modelo de Utilidad  MU

Vía Nacional  
 NAL  

Vía PCT (Fase Nacional)  Capítulo I Capítulo II

No. Solicitud 
Internacional    

Fecha de Presentación 
Internacional   

                                                                                 
Como resultado del Examen de Fondo realizado, con fundamento en el artículo 85 y 
en concordancia con el artículo 45 de la Decisión 486 de la Comisión de la Comunidad 
Andina, se le comunica:

1. Documentos estudiados  

Descripción 16-146456-0000-0000 03 de junio de 2016
Reivindicaciones: 16-146456-0000-0000 03 de junio de 2016

16146456 11 de agosto de 2016
Dibujos: 16-146456-0000-0000 03 de junio de 2016
Oposición(es): No se presentaron

Respuesta del solicitante: 16-146456-0000-0000 03 de junio de 2016

Prioridad(es): No se presentó

2. Objeto de la invención 

De acuerdo con lo establecido en el numeral 1.2.2.2 del Capítulo Primero del Título X 
de la Circular Única para efectos del examen de patentabilidad, se tendrá en cuenta la 
tasa pagada por el solicitante al momento de comenzar el examen para las 
reivindicaciones adicionales; esto es que cuando la solicitud contenga más de diez (10) 
reivindicaciones y no se haya pagado la tasa complementaria, sólo se estudiarán las 
cubiertas por la tasa pagada. Por lo tanto, se estudiarán las reivindicaciones 1 a 9 del 
capítulo reivindicatorio (Radicado No. 16146456 del 11 de agosto de 2016).
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Título de la solicitud: “DISPOSITIVO PARA LA DETECCIÓN DE GASES EN 
ESPACIOS CERRADOS” (Rad. 16-146456-0000-0000 del 03 de junio de 2016).

El problema planteado en esta solicitud consiste en proporcionar una máquina que sea 
monitoreada por un ordenador que pueda detectar gases, mediante múltiples sensores 
de alta precisión, que están presentes en espacios confinados, tal como minas a cielo 
cerrado, que pueda desplazarse en cualquier superficie y ambiente, que sea resistente 
a la corrosión, que tenga estabilidad en su desplazamiento y mantenga la rigidez 
estructural. 

Para resolver este problema técnico, la solicitud en estudio proporciona un dispositivo 
móvil para la detección de gases en un espacio determinado, caracterizado porque 
comprende: una estructura externa o carcasa (1) que corresponde a la carrocería del 
robot; un mecanismo de desplazamiento y tracción (2) ubicado en la periferia de la 
estructura externa (1); motores (3) acoplados con el mecanismo de desplazamiento y 
tracción (2); un módulo de control (4) que corresponde al cerebro del dispositivo robot 
y se conecta con todos los módulo de entrada y salida del dispositivo; un módulo de 
sensado (5) compuesto por sensores de gas dispuestos sobre la estructura externa (1) 
del dispositivo; un módulo de comunicación (6) conectado con el módulo de control (4); 
una cámara conectada con el módulo de control (4); y un módulo de baterías.

El objeto de la presente solicitud se relaciona con la Clasificación Internacional de 
Patentes (CIP): B25J 19/00. 

3. De la solicitud de patente

Reivindicaciones (Art. 30 D 486, Art. 22 PCT)

- La expresión: “principalmente” (reiv. 5) es imprecisa y no permite de manera clara 
definir una dimensión para cada una de las secciones del compartimento. Se sugiere 
reemplazarlo por un(os) término(s) o expresión(es) definida(s) o un rango concreto.

- La expresión: “son recargables” (reiv. 8), sugiere una ventaja técnica y no especifica 
de manera concreta las características particulares que hacen parte del elemento que 
se menciona. Se sugiere reemplazarlo por las características esenciales del objeto que 
se reclama.

4.  Determinación del Estado de la Técnica 

El estado de la técnica se determinó con base en la fecha de presentación de la 
solicitud de patente: 3 de junio de 2016, y se encontró (encontraron) el (los) siguiente(s) 
documento(s) que anticipa(n) el objeto de esta solicitud:

Ítem Documento Título Fecha de Publicación

D1 US 5440916 “Emergency response mobile robot for 
operations in combustible atmospheres” 15/agosto/1995

D2 CN101468664
“Small-sized caterpillar belt inspect robot 

system for cable tunnel hazardous 
environment”

01/julio/2009
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El documento D11 divulga un robot móvil, autónomo, autónomo y controlado a distancia 
capaz de operar de forma segura en una atmósfera de combustible circundante y 
proporcionar información sobre la atmósfera al operador. El robot incluye componentes 
electromecánicos y electrónicos que no producen chispas y que no producen chispas 
diseñados para evitar el encendido de la atmósfera combustible, y cajas presurizadas 
positivamente que alojan los componentes electromecánicos y electrónicos del robot e 
impiden la intrusión de la atmósfera de combustible en los recintos (resumen). 

El documento D22 divulga una plataforma móvil, con una cubierta superior, una caja 
de sensores de gas, una antena de transmisión de datos, una antena de transmisión 
de imágenes, una cabeza de trípode de cámara térmica, un sensor de ultrasonidos, 
una antena de transmisión de datos, con una caja de control, una unidad de control y 
un panel de operación, en la que la plataforma móvil comprende una rueda delantera 
de correa de guiado, un perno de bloqueo, un brazo basculante, un primer pasador de 
tensión, una rueda delantera de carga de carga, una segunda tensión Una rueda de 
guía de media, una oruga, una rueda de carga trasera, un reductor de velocidad de 
gusano, un motor de brazo oscilante y un motor de accionamiento (resumen).

5.  Examen de Patentabilidad (Art. 14 D486) 

Novedad (Art 16 D486) 

La reivindicación 1 consiste en: “Un dispositivo móvil para la detección de gases en un 
espacio determinado, caracterizado porque comprende: una estructura externa o 
carcasa (1) que corresponde a la carrocería del robot; (…)”  (Radicado N° No. 
16146456 del 11 de agosto de 2016). 

Comparación de las características técnicas esenciales, con las del estado de la técnica:

Características esenciales D1 (US 5440916) D2 (CN101468664)

Un dispositivo móvil para la 
detección de gases en un 
espacio determinado, 
caracterizado porque 
comprende:

Un robot móvil, autónomo, autónomo y 
controlado a distancia capaz de operar 
de forma segura en una atmósfera de 
combustible circundante y proporcionar 
información sobre la atmósfera al 
operador (resumen).

Una plataforma móvil, con una cubierta 
superior, una caja de sensores de gas 
(resumen).

Una estructura externa o 
carcasa (1) que corresponde a 
la carrocería del robot.

El accionador de vía principal (10) 
soporta un chasis (16) que a su vez 
soporta un brazo manipulador (18). El 
brazo manipulador (18) está constituido 
por una articulación de tronco (20) que 
se asienta encima de una carcasa de 
articulación de tronco (22) que está 
unida a la parte frontal del chasis (16) 
(Col. 4, líneas 33 a 36).

Un mecanismo de 
desplazamiento y tracción (2) 
ubicado en la periferia de la 
estructura externa (1).

Un accionamiento (10) de la pista 
principal, un accionamiento (12) de la 
pista articulada delantera y un 
accionamiento (14) de la pista articulada 
trasera (Col. 4, líneas 26 a 27).

La rueda de cojinete delantero (12), el 
segundo tornillo de tensión (13), la rueda 
de guía intermedia (14), una pista (15), 
una rueda de cojinete trasero (16), un 
reductor de gusano (17) (Pág. 5).

Motores (3) acoplados con el 
mecanismo de desplazamiento 
y tracción (2).

Estos motores de corriente continua sin 
escobillas incluyen los motores de 
accionamiento de carril principal 

La plataforma móvil (1) está dispuesta 
simétricamente. La plataforma móvil (1) 
tiene tres motores, (…) El motor 19 

1https://www.google.com.co/patents/US5440916?dq=US+5440916&hl=es&sa=X&ved=0ahUKEwiui4ji_
NnVAhWG1CYKHSptAl4Q6AEIJDAA 
2https://worldwide.espacenet.com/publicationDetails/biblio?CC=CN&NR=101468664A&KC=A&FT=D&
ND=3&date=20090701&DB=EPODOC&locale=en_EP 

https://www.google.com.co/patents/US5440916?dq=US+5440916&hl=es&sa=X&ved=0ahUKEwiui4ji_NnVAhWG1CYKHSptAl4Q6AEIJDAA
https://www.google.com.co/patents/US5440916?dq=US+5440916&hl=es&sa=X&ved=0ahUKEwiui4ji_NnVAhWG1CYKHSptAl4Q6AEIJDAA
https://worldwide.espacenet.com/publicationDetails/biblio?CC=CN&NR=101468664A&KC=A&FT=D&ND=3&date=20090701&DB=EPODOC&locale=en_EP
https://worldwide.espacenet.com/publicationDetails/biblio?CC=CN&NR=101468664A&KC=A&FT=D&ND=3&date=20090701&DB=EPODOC&locale=en_EP
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izquierdo y derecho (46, 48), los 
motores de accionamiento de oruga 
articulados delantero y trasero (50, 52) 
(Col. 5, líneas 16 a 18).

acciona una pista (15) cada una (Pág. 
6).

Un módulo de control (4) que 
corresponde al cerebro del 
dispositivo robot y se conecta 
con todos los módulo de 
entrada y salida del dispositivo.

Un computador (120) a bordo (Fig. 1).
Un dispositivo de monitoreo y control 
(20) (Pág. 6, Fig. 4)

Un módulo de sensado (5) 
compuesto por sensores de 
gas dispuestos sobre la 
estructura externa (1) del 
dispositivo.

Un sensor de gas y vapor combustible a 
bordo de dicho robot y acoplado al canal 
interior (reiv. 9, literal c).

Una caja de sensores (3) (Pág. 5 y Fig. 
1)

Un módulo de comunicación 
(6) conectado con el módulo de 
control (4).

Medios de control remoto para mover el 
robot hacia, desde y dentro de un lugar 
que tiene una atmósfera combustible 
(Reiv. 11, literal c).

El sensor genera la información de 
descripción anterior que se transmite al 
operador (Col. 4, líneas 2 a 4).

Los datos sensoriales emitidos por el 
sistema de detección (122) son 
recogidos por el ordenador de a bordo 
(120) y transmitidos en tiempo real al 
operador a través de un enlace de 
comunicaciones cableado o un 
transmisor de radio (Col. 9, líneas 34 a 
40).

Una antena de transmisión de datos (4), 
una antena de transmisión de imagen 
(5) (Pág. 5, Fig. 1).

Un módulo de comunicación inalámbrica 
(Pág. 7).

Una cámara conectada con el 
módulo de control (4).

Un operador controla manualmente el 
movimiento de todas las juntas (20, 24, 
28 y 32) del robot, y navega el robot 
mientras visualiza la operación a través 
de dos cámaras CCD color a bordo. Una 
cámara (36) sirve como cámara de 
muñeca y está montada sobre el 
manipulador (18) inmediatamente 
detrás de la mordaza de agarre (34). 
Esta primera cámara (36) apunta 
siempre en la misma dirección que la 
parte delantera de la mordaza de agarre 
(34). La segunda cámara (38). Está 
montado sobre una plataforma 
controlable de cacerola / inclinación que 
consta de una carcasa de pozo (40) y 
una carcasa de inclinación (42), que a 
su vez está unida al extremo distal de un 
brazo lateral en voladizo (44). Este 
brazo lateral (44) está soportado y 
puede girar alrededor del torso (20). La 
cámara (38) de panoramización / 
inclinación proporciona una 
visualización lateral excelente y 
remotamente controlable de 
operaciones delicadas. La capacidad de 
controlar y optimizar el ángulo de visión 
en estas tareas es fundamental para el 
rendimiento del sistema y también hace 
que sea mucho más fácil de usar. A este 
fin, se puede añadir otra cámara, 
plataforma y brazo de giro / inclinación 
al otro lado de la articulación del torso 
(20) para proporcionar un segundo 
ángulo de visión, si se desea. Debe 
observarse que las cámaras (36, 38) 
son también importantes para identificar 

Una cámara infrarroja PTZ (6) (Pág. 5 y 
Fig. 1).
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una sustancia desconocida en el lugar 
del accidente a través de sus 
características visuales (Col. 4, líneas 
51 a 68 y Col. 5, líneas 1 a 5).

Un módulo de baterías.
Robot móvil de batería Andros Mark VA 
fabricado por Remotec Inc., Oak Ridge, 
Tenn (Col. 4, líneas 30 y 31).

La plataforma móvil de Robot instala el 
controlador, la unidad y la batería del 
robot (Pág. 7).

De acuerdo con la tabla anterior, las características esenciales del dispositivo móvil 
para la detección de gases en un espacio determinado de la reivindicación 1 habían 
sido divulgadas previamente en los documentos D1 y D2, por lo tanto, la materia 
reivindicada no es nueva.

En consecuencia, la reivindicación 1 no es nueva, según lo divulgado en los 
documentos D1 y D2.

Asimismo, los documentos D1 y D2 divulgan las características de las reivindicaciones 
dependientes así:

Documento D1

 Reivindicación 3: Un accionamiento (10) de la pista principal, un accionamiento 
(12) de la pista articulada delantera y un accionamiento (14) de la pista 
articulada trasera (Col. 4, líneas 26 a 27).

 Reivindicación 4: motores de corriente continua (Reivindicación 7). 
 Reivindicación 5: Un computador (120) abordo (Fig. 1)
 Reivindicación 7: Los datos sensoriales emitidos por el sistema de detección 

(122) son recogidos por el ordenador de a bordo (120) y transmitidos en tiempo 
real al operador a través de un enlace de comunicaciones cableado o un 
transmisor de radio (Col. 9, líneas 34 a 40).

 Reivindicación 8: Robot móvil de batería Andros Mark VA fabricado por Remotec 
Inc., Oak Ridge, Tenn (Col. 4, líneas 30 y 31).

 Reivindicación 9: El AIM 3300 viene como una unidad de una pieza en forma 
similar a una linterna (Col. 9, líneas 16 a 18).

Documento D2

 Reivindicación 3: Tracción tipo oruga (Fig. 2).

 Reivindicación 5: Un dispositivo de monitoreo y control (20) (Pág. 6, Fig. 4).
 Reivindicación 7: Un módulo de comunicación inalámbrica (Pág. 7).
 Reivindicación 8: La plataforma móvil de Robot instala el controlador, la unidad 

y la batería del robot (Pág. 7).

Puesto que las reivindicaciones dependientes 3, 4, 5, 7, 8, 9 no proporcionan 
características novedosas a la reivindicación independiente 1, se considera que tales 
reivindicaciones tampoco son nuevas.

6. Conclusión 
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Los requisitos de Patentabilidad de la presente solicitud están afectados así:

Item Documento Reivindicaciones afectadas Requisito que afecta
D1 US 5440916 1, 3, 4, 5, 7 , 8, 9 Novedad
D2 CN101468664 1, 3, 5, 7, 8 Novedad

 
7. Respuesta a los argumentos del solicitante.
                      
Respecto a los argumentos planteados por el solicitante, luego de la emisión del 
examen de forma, donde se realiza una modificación del pliego reivindicatorio, pese a 
que atendieron las observaciones sugeridas, dichos cambios en la redacción no fueron 
suficientes, ya que persisten algunos problemas de claridad y términos que son 
generales e imprecisos, los cuales han sido resaltados en el presente concepto, de tal 
manera que puedan ser superados en respuesta al presente Oficio.

En cumplimiento del artículo 45, de la Decisión 486 de la Comisión de la Comunidad 
Andina, se le indica que debe dar respuesta dentro del término de treinta (30) días 
contados a partir de la fecha de notificación de la presente comunicación. En caso de 
no dar respuesta al presente requerimiento, o si a pesar de la respuesta subsistieran 
los impedimentos para la concesión, se denegará la patente.

Si como respuesta a este requerimiento el solicitante llegara a modificar: i) el capítulo
reivindicatorio, ii) la descripción de la invención a proteger, iii) o presente un nuevo 
capítulo reivindicatorio, no deberá pagar la tasa de modificación voluntaria pero sí la 
correspondiente a la tasa de examen de patentabilidad para que se estudie la materia 
modificada. En todo caso, el número de requerimientos por no patentabilidad estará 
supeditado a que el término del estudio de patentabilidad no sea superior a 9 meses, 
contados desde la publicación de la solicitud de modelo de utilidad. Adicionalmente, se 
le recuerda al solicitante que si como respuesta a este requerimiento llegara a modificar 
el capítulo reivindicatorio y éste contenga más de diez (10) reivindicaciones deberá 
pagar la tasa por reivindicación adicional.

Se invita al solicitante se sirva indicar, si así lo considera, su renuncia al término faltante 
para los treinta (30) días.

Notifíquese el presente oficio conforme a lo dispuesto en el Título I, Actuaciones ante la 
Superintendencia de Industria y Comercio; Capítulo sexto, publicación, comunicación, 
notificación y ejecutoria de las decisiones de la Superintendencia de Industria y Comercio, 
informándoles que contra el mismo no procede el recurso de la vía gubernativa.

Atentamente,

JOSÉ LUIS SALAZAR LÓPEZ
DIRECTOR DE NUEVAS CREACIONES (C)

Elaborado: RACHID  PONCE VERGEL
Aprobado: JOSÉ LUIS SALAZAR LÓPEZ


