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Sefior

José Luis Salazar Lépez

Director de Nuevas Creaciones
Superintendencia de Industria v Comercio
E. 8. D.

Referencia: Solicitud de PCT Patente de Invencidon denominada
Mecanismo de Accionamiento y Encerrojamiento para Travesias de

Vehiculos Guiados por Carril Central.

Asunto: Respuesta al Requerimiento No.17458 de 2017.

Expediente No. NC2017/00124%24

Juan Carlos Cuesta Quintero, mayor de edad, identificado como aparece al pie de mi
firma, obrando en mi calidad de apoderado de las sociedades Jez Sistemas Ferroviarios
8§.L ¥ Voestalpine Vae Gmbh, doy respuesta al Oficio No. 17458 de 2017, bajo los

siguientes términocs:

1. Poder.

Adjuntamos el poder otorgado por parte del Representante Legal de la sociedad Jez

Sistemas Ferroviarios 8.1, que me faculta a actuar en el tréamite de Ia referencia.

Adjuntamos el poder otorgado por parte del Representante Legal de la sociedad

Voestalpine Vae Gmbh que me faculta a actuar en el trémite de la referencia.

2. Reivindicaciones (Art 30 D 4886, Art 22 PCT)

El Oficio 17458 menciona que capitulo reivindicatorio carece de claridad y concision:

2.1. Resultados a alcanzar: Las siguientes frases en el capitulo reivindicatorio se

refieren a resultados a alcanzar y fallan en definir el mecanismo:

= En la Reivindicacion 1. «de tal mode que el movimiento lineal en un sentide u otro
del motor de maniobra (15) a través del tirante de maniobra (15A) se transforma en un
- movimiento de rotacion en un sentido u otro del panel movil (6) airededor del punto
{17). de modo que en sus posiciones finales el panel movil (8) queda encerrojado v el

carril de guiado (7) queda alineado de manera segura selectivamente bien con la

primera ruta AB o bien con la segunda ruta CD»
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 En la Reivindicacion 2: «las ranuras (14A, 14B, 14C, 14D) de la placa de levas (14)
siempre forman angulos agudos en relacién a las ranuras (10A, 108, 10C, 10D)
respectivamente del bloque de guiado (10) ,de tal modo que los ejes (124, 12B, 13A,
13B) y sus respectivos rodillos (12C, 12D, 13C, 13D) son arrastrados por el
movimiento longitudinal de la placa de levas (14), y alcanzan respectivamente las
posiciones finales (12A1, 12B1, 13A1, 13B1) correspondientes a la alineacién del carril
de guiado (7) con la primera ruta AB, o alternativamente los ejes (12A, 12B, 13A, 13B)
alcanzan las posiciones finales (12A2, 12B2, 13A2, 13B2) correspondientes a la

alineacion del carril de guiado (7) con la segunda ruta CD.»

» En la Reivindicacion 6: «quedando por tanto el panel movil (6) mecanicamente
encerrojado de manera segura en la posicion de alineamiento del carril de guiado (7)
con la primera ruta AB, o bien en la posicion de alineamiento del carril de guiado (7)

con la segunda ruta CD.»

2.1. Expresiones Relativas: Las siguientes expresiones son relativas y no permiten

distinguir la invencion del estado de la técnica;

¢ Enlas Reivindicaciones 1y 4: «un valor de Y menory y « un valor de Y mayor»

+ Enia Relvindicacion 5: « ligeramente superiors

Con el fin de superar tales objeciones, se han realizado los siguientes cambios:

s Enla Reivindicacion 1, se eliminaron las expresiones, «en un sentido u otro» y «de

manera segura selectivamente bien».

Por faver observe que aparte de las expresiones modificadas, las demas
caracteristicas obedecen a una combinacion de caracteristicas funcionales vy
estructurales (acompafiadas de numeros de referencia) las cuales son permisibles
en las reivindicaciones y sin las cuales se pierde el sentido de la configuracion del
mecanismo, y adicionalmente ayudan a limitar la invencion por lo que el solicitante

manifiesta la necesidad de mantener dichas expresiones.

¢+ La Reivindicacion 2, se muestra sin cambios con respecto a la original. Se ruega al
Sr. Examinador, observe que las caracteristicas objetadas son fundamentales para

la claridad de la invencién y aportan las forma en que el mecanismo funciona.

Adicionalmente, respetuosamente diferimos de la opinion de que dichas
caracteristicas obedezcan a resultados a alcanzar dado que en este caso se esta
incluyendo las caracteristicas y su configuracion para que el conjunto del

mecanismo pueda funcionar y no se trata del fin del mecanismo como tal. Por lo
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tanto, mi mandante sugiere mantener la reivindicacion 2 tal como ha sido

presentada.

= En las Relvindicaciones 3 v 4, se incluyeron las palabras, «en el gje» para aportar
claridad a lo reivindicado, ya que como comprenderd el tecnico versado en la
material, en un plano tridimensional técnicamente se pueden definer tres ejes y la
caracteristica fundamental de funcionamiento es que las posiciones finales
extremas en las ranuras (10A, 10B) respectivamente correspondientes a un valor

en el eje Y deben ser de un valor menor en dichas ranuras (10A, 10B), mientras que

los rodiflos (13E, 13F) que alcanzan las posiciones finales extremas en las ranuras

{10C, 10D) respectivamente deben comprender a un valor mayor en el eje Y en

dichas ranuras (10C, 10D). En cualquier caso, esta caracteristica puede ser
comparable, va sea relativa © absoluta al sustituir apropiadamente los valores y

permitiria su comparacion con cualguier ofro mecanismo descrito.

+ En la Reivindicacion 5, se excluyd la palabra, «ligeramente», va gue se entiende
que el diametro de los redilios debe ser superior a las escotaduras sin la existencia

ahorg de expresiones ambiguas.

= [En la Reivindicacion 6, se eliminé la frase, «de manera segura» la cual ofrecia la
ventaja y el resultado final de la reivindicacion, por lo que las expresiones
remanentes indican la forma y funcion del mecanismo para gue pueda llevar g cabo

tal resuliado.

De acuerdo a lo aca presentado, se considera que las 6 reivindicaciones modificadas
superan las objeciones por claridad elevadas en el Oficio 17458 de 2017 y se entienden por

superadas.

En vista de todo lo anterior, ruego a usted estudiar nuevamente la solicitud con base en las

modificaciones realizadas y proceder de conformidad.

Cordialmente,

Juan Carlos Cuesta Quintero.
C.C. 79.339.809 de Bogota
T.P. 43273 del C.S. dela J.
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Reivindicaciones

1.- Mecanismo de accionamiento y encerrcijamiento para
traveslas de vehiculos guiados por carril central, en el gue

2), un panel mdvil (86)

[
O3]

la travesia comprende una parte
pivotante en el cual se encuentra un carril de guiado (7}, un
carril fijo de guiado (3A) que forma una primera ruta AB con

un carril fijo de guiado (3B}, un carril fijo de guiado (4C)

que forma una segunda ruta CD con un carril fijo de guiado
los carriles (3A, 3B, 4C, 4D) unidos a la parte

tal modo gue el panel movil (6] tiene simetria

jix

&3]

respecto de su centro tedbdrico {(17), de tal

circular y g

modo gue selectiva v alternativamsnte el panel mdvil {(6) da

pasc por la primera ruta AB o por la segunda ruta CD, cuando
el carril de guilado (7)) del panel mévil {
selectivamente con los carriles fijo {34, 3B} de la primera
ruta AB o con los carriles fijos (4C, 4D) de la segunda ruta
CD, caracterizado por que el mecanismo comprende:

- una placa de resbalamiento (2A) fijada a la parte

formandoc un canal en su zona central en direccidn

ot
o]
~

- un blogue de guiado fijado a la placa de
resbalamiento (2A), que omprende cuatro ranuras de guiado

en forma de sectores circulares situadas

ot
[
e
-
b
-
~
(@]
<
)

en el plano principal del blogue de guiado (10), cuyo centro

geométrico coincide con el punto tedrico de pivotamiento (17)

b

del panel movil (6}, donde la placa de resbalamiento (2A) Y
e bloque de guiado (10} forman una nura de seccldn
rectangular (2F) cuyo eje es paralelo a la direccion del eje
X;

- cuatro ejes (12A, 12B, 13A, 13B) fijados al panel
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mévil {&) de manera simétrica al carril de guiado (7} vy
perpendiculares al plano principal del panel mdévil (6), gue
comprenden respectivos rodillos (12E, 12F
pueden trasladar vy rodar vrespectivamente dentro de las
ranuras de guiado (10A, 10B, 10C, 10D), vy

- una placa de levas (1

s
1N
—

que desliza en direccidn
longitudinal dentro de la ranura (2F) formada por la placa de
deslizamiento (2A) vy el blogue de guiado (10), vy que
comprende cuatro ranuras (14A, 14B, 14C, 14D) situadas en el
planc principal de la placa (14) dentro de las cuales se
pueden trasladar y rodar los rodillos (12C, 12D, 13C, 13D)
respectivamente, los cuales estdn unidos y giran en los ejes

{12n, 12B, 13A, 13B) respectivamente, estando dichos rodillos

(rz¢c, 12

»}

, 13C, 13D) en una cota inferior Z con respecto a
los rodillos (12E, 12F, 13E, 13F)

donde la placa de levas (14) es movida en direccidn del eje X
por un motor de maniobra (15) a través del movimiento lineal
en un sentido u otro de un tirante de accionamiento (154), de
rtal modo gue el movimiento lineal en un sentido u otro del
motor de maniobra (15) a través del tirante de maniobra (
se transforma en un movimiento de rotacidn del panel mévil
(6) alrededor del punto {(17), de modo que en sus posiciones

inales el panel moévil (6] queda encerrcjado y el carril de

o

/

guiado (7} queda alineado con la primera ruta AB o bien con

la segunda ruta CD.

3
th
(@]
}«I
=
Q
“~
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[

2.~ Mecanismo segun la reivindicacidon 1 en el gue la

}_..J
jos}

C, 14D) es tal que al deslizar

i

las ranuras {(14A, 14B, 1

ot
[

placa de levas (14) en un sentido u otro del eje X en la

B
o3
¢

ranura (2F), las ranuras (14A, 14B, 14C, 14D) de la placa

o8]
w

levas (14) siempre forman angulos agudos en relacidn a la
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@

b

ranuras {(10A, 10EB, 10C, 10D) respectivamente del blogue d

™Y

guiado (10), de tal modo gue los ejes (127, 12B, 13A, 13B) v
sus respectivos rodillos {(12C, 12D, 13C, 13D) son arrastrados
por el movimiento longitudinal de la placa de levas [(14), vy

/

alcanzan respectivamente las posiciones finales (12A1, 12BI,

respondientes a la alineacidn del carril de

la primera ruta AB, o alternativamente los

carril de guiado {(7) con la segunda ruta CD.

3.- Mecanismo segun la reivindicacidén 2 en el gque en las
posiciones finales (12A1, 12BR1, 13A1, 13B1) los rodillos

1

(12E, 1ZF) alcanzan las posiciones finales extremas en las

ranuras (10A, 10B) respectivamente correspondientes a un

-
c
=
-
-
-
w
-

valor en el eje Y menor en dichas ranuras

mientras que los rodillos (13E, 13F) alcanzan las posiciones

finales extremas en las ranuras {(10C, 10D

cerrespondientes a un valor en el eje Y mayor en dichas

4.~ Mecanismo sequn cualquiera de las reivindicaciones 2 vy 3
en el gue en las posiciones finales (12A2, 12B2, 13A2, 13B2)

los rodillos (12E, 12F), alcanzan las posiciones finales

ranuras (10A, 10B), mientras gque los rodillos (13E, 13F)
alcanzan las posiciones finales extremas en las ranuras (10C,

10D} respectivamente correspondientes a un valor en el e

=3
6
ol
O
=
0]
3
[
}_1
0
o
i3
n
]

anuras (10C, 10D).
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5.- Mecanismo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4
en el que las ranuras (14A, 14B, 14C, 14D) de la placa de

levas {14) disponen en sus extremos finales de dos

Wi

escotaduras (14A1, 14B1, 14Cl, 14Dl) de forma semicircular y

de didmetro superior a los rodillos (12C, 12D, 13C, 13D).

5.~ Mecanismo segln la reivindicacidén 5 en el que al alcanzar

]

los rodillos (12C, 12D, 13C, 13D), sus posiciones finales

extremas en las ranuras (14A, 14B, 14C, 14D) respectivamente,

los rodillos (izc, 12D, 13¢C, 13D) gquedan  encajados
mecanicamente en las escotaduras (14A1, 14B1, 14C1, 14D1)

respectivamente, quedando por tanto el panel movil {6)

mecanicamente encerrcjado en la posicidn de alineamiento del

&8}

carril de guiado (7) con la primera ruta AB, o bien en 1

3

s
Y]

¢

posicidn de alineamiento del carril de guiade (7) con

segunda ruta CD.



