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Por la cual se otorga una Patente de Invención
 

EL SUPERINTENDENTE DE INDUSTRIA Y COMERCIO

en ejercicio de sus facultades legales, en especial de las conferidas en el numeral 
26 del artículo 3° del Decreto 4886 de 2011, y

CONSIDERANDO:

PRIMERO: Que mediante escrito radicado en esta Superintendencia el 25 de agosto 
de 2016 con el No. NC2016/0001196, por JUAN DAVID MORENO ARANGO y JULIAN 
ALBERTO MORENO ARANGO, presentaron la solicitud de patente de invención 
titulada “ÓRTESIS ROBOTICA DE MANO PARA LA REHABILITACIÓN PASIVA”.

SEGUNDO: Que el extracto de esta solicitud fue publicado en la Gaceta de la 
Propiedad Industrial No. 795 el 9 de junio de 2017, sin que se hubieran presentado 
oposiciones por parte de terceros.

TERCERO: Que realizado el examen de fondo mediante Oficio No. 4267, notificado 
el 12 de abril de 2018, se requirió a los solicitantes en los términos del artículo 45 de 
la Decisión 486 de la Comisión de la Comunidad Andina para que presentaran 
respuesta a las observaciones de carácter técnico, relacionadas con la patentabilidad 
o cumplimiento de los requisitos establecidos por esta Decisión para la concesión de 
la patente. 

CUARTO: Que los solicitantes mediante escrito radicado bajo el No. NC2016/0001196 
el 11 de junio de 2018, respondieron oportunamente el requerimiento formulado y 
presentaron aclaraciones, atendiendo de esta manera las observaciones efectuadas en 
el examen de fondo.

QUINTO: Que en virtud de lo dispuesto en el artículo 14 de la Decisión 486 expedida 
por la Comisión de la Comunidad Andina “Los países miembros otorgarán patentes para 
las invenciones, sean de producto o de procedimiento, en todos los campos de la 
tecnología, siempre que sean nuevas, tengan nivel inventivo y sean susceptibles de 
aplicación industrial."

SEXTO: Que en el presente caso la(s) reivindicación(es) 1 a 4 incluida(s) en el   radicado 
bajo el No. NC20160001196 del 25 de diciembre de 2016, cumple(n) los requisitos 
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indicados en el considerando anterior y, en consecuencia, este Despacho encuentra 
procedente conceder para la(s) misma(s) la patente solicitada.

SÉPTIMO: Que el solicitante en el escrito radicado bajo el No.  NC2016/0001196 del 25 
de diciembre de 2016, solicitó la modificación del título a “ÓRTESIS ROBÓTICA DE 
MANO PARA LA REHABILITACIÓN PASIVA ‘PRO-Dix’”, la cual no se acepta porque 
incluyen una expresión denominada “PRO-DIX”, el cual no es comúnmente conocido en 
el campo técnico de la invención.

Teniendo en cuenta lo anterior, el título quedará como inicialmente se presentó, de la 
siguiente manera: “ÓRTESIS ROBOTICA DE MANO PARA LA REHABILITACIÓN 
PASIVA”.

RESUELVE

ARTÍCULO PRIMERO: Otorgar patente de invención para la creación titulada:

“ÓRTESIS ROBOTICA DE MANO PARA LA REHABILITACIÓN PASIVA”

Clasificación IPC: A61F 2/42.

Reivindicación(es): 1 a 4 incluida(s) en el radicado bajo el No. NC2016/0001196 del 
25 de diciembre de 2016, de acuerdo con el anexo 1.   

Titular(es): JUAN DAVID MORENO ARANGO y JULIAN ALBERTO MORENO 
ARANGO.

Domicilio(s): CALLE 56A # 18-27 Y CALLE 55 B # 10-27, MANIZALES, CALDAS, 
COLOMBIA.

Inventor(es): JUAN DAVID MORENO ARANGO y JULIAN ALBERTO MORENO 
ARANGO.

Vigente desde: 25 de agosto de 2016 Hasta: 25 de agosto de 2036. 
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ARTÍCULO SEGUNDO: Los titulares tendrán los derechos y las obligaciones 
establecidos en la Decisión 486 de la Comisión de la Comunidad Andina y en las demás 
disposiciones legales vigentes sobre propiedad industrial, precisando que para mantener 
vigente la patente se deberá cancelar la tasa anual de mantenimiento, conforme lo 
dispone el artículo 80 de la referida norma comunitaria.

ARTÍCULO TERCERO: Notificar el contenido de la presente resolución a JUAN 
DAVID MORENO ARANGO y JULIAN ALBERTO MORENO ARANGO advirtiéndoles 
que contra ella   procede el recurso de reposición, ante el Superintendente de Industria 
y Comercio, el cual podrá ser interpuesto en el momento de la notificación o dentro de 
los diez (10) días hábiles siguientes a ella.

NOTIFÍQUESE Y CÚMPLASE
Dada en Bogotá D.C., a los 18 de septiembre de 2018
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ANEXO 1

REIVINDICACIONES CONCEDIDAS

1. Reiv Órtesis Robótica para la rehabilitación pasiva de mano “PRO-Dix-M”, 
comprendiendo dicha estructura una primera interfase órtesis-piel que 
corresponde a piezas rectangulares de neopreno (1,6,11) unidas con hilo nylon 
a la base de piezas de acrílico (158,170,182) ubicadas a nivel del metacarpo, 
y unidas con hilo nylon a correas de cuero (4,5,9,10,14,15,16) que tienen tela 
velcro en sus extremos para ajustar y sujetar la órtesis a la mano y muñeca del 
paciente, al igual que por correas de cuero (2,3,7,8,12,13) con tela velcro en 
sus extremos para sujetar las piezas de acrílico (161,165,175,176,187,189) a 
los dedos de la mano; comprendiendo una segunda interfase órtesis pasiva que 
corresponde a un conjunto de piezas de acrílico  articuladas entre sí, de tal 
forma que las piezas de acrílico (153,155)  ubicadas a nivel de la cara interna 
de la muñeca se articulan mediante un eje tipo remache (154) para permitir que 
el servomotor D1 (156) se desplace con los movimientos de la muñeca, además 
por piezas de acrílico (158,170,182) que contienen los servomotores 
(159,171,183), las cuales se encuentran ubicadas sobre los metacarpianos y 
se articulan con las piezas de acrílico (161,175,187) ubicadas sobre las 
falanges proximales de los dedos, mediante ejes tipo remache (163,174,186) 
paralelos a las articulaciones metacarpofalángicas, las cuales a su vez se 
articulan con las piezas de acrílico (165,176,189) ubicadas sobre las falanges 
mediales de los dedos, mediante ejes tipo remache (164,177,188) paralelos a 
las articulaciones interfalángicas proximales de los dedos, además piezas de 
acrílico (167,179,191) que se articulan lateralmente a las demás piezas de 
acrílico mediante ejes tipo remache (166,168,169,178,180,181,190,192,193) 
para lograr el movimiento sincrónico de las piezas articuladas; y 
comprendiendo una tercera interfase órtesis activa que corresponde al 
ensamblaje de servomotores de alta potencia (156,159,171,183) encajados en 
las piezas de acrílico (155,158,170,182), cuyas palancas se articulan mediante 
ejes tipo remache (162,173,185) a los extremos laterales proximales de las 
piezas de acrílico (161,175,187), para transmitir el movimiento de la palanca 
del servomotor a estas piezas describiendo una trayectoria angular de cero a 
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noventa grados sobre las falanges proximales de los dedos, además, las piezas 
de acrílico (167,179,191) que se articulan en su base proximal mediante ejes 
tipo remache (166,178,190) con las piezas de acrílico (158,170,182), para 
formar un punto fijo o pivote del movimiento angular de cada dedo,  que se 
articulan en su parte medial con las partes laterales de las piezas de acrílico 
(165,176,189) y de esta forma realizar un desplazamiento vectorial de estas 
piezas  (167,179,191) con el movimiento de las piezas (165,176,189), que se 
articulan en su extremo distal con los extremos proximales de las piezas de 
acrílico (165,176,189) para reproducir en estas últimas un movimiento angular 
de cero a noventa grados sobre las falanges mediales de los dedos. 

2. Órtesis Robótica para la rehabilitación pasiva del Primer Dedo “PRO-Dix-I”, de 
acuerdo a la reivindicación 1, caracterizado por que dicha órtesis robótica 
comprende una pieza metálica en la muñeca en forma de “C” pieza M1 (152) 
ubicada en la cara interna de la muñeca para dar soporte a la órtesis, sobre la 
cual se fija mediante hilo nylon la pieza en acrílico de la muñeca pieza M2 (153) 
que sirve de base fija para la pieza M3 (155); comprendido por la pieza de 
acrílico de la muñeca pieza M3 (155) que contiene el servomotor D1 (156) y se 
encuentra articulada a la pieza M2 (153) mediante un eje tipo remache pequeño 
(154) que pasa por agujeros rectangulares (22, 27) para permitir el 
desplazamiento del servomotor D1 (156) durante los movimientos de la 
muñeca; comprendido por la pieza de acrílico ubicada sobre el primer 
metacarpiano pieza MC1 (158) que contiene el servomotor D2 (159), la cual se 
articula en su parte posterior (46) incrustando la cabeza redonda de la palanca 
(157) del servomotor D1 (156) a través del orificio (30) para reproducir la 
abducción y aducción del primer dedo con el movimiento del servomotor D1 
(156); comprendido por la pieza de acrílico ubicada sobre la falange proximal 
del primer dedo pieza FP1 (161) que se articula en su parte lateral a la pieza 
MC1 (158) mediante un eje tipo remache pequeño (163) paralelo a la 
articulación metacarpofalángica del primer dedo para servir como eje del 
movimiento angular de la pieza FP1 (161), y se articula en su extremo lateral 
proximal con la palanca (160) del servomotor D2 (159) para transmitir el 
movimiento de esta palanca (160) a la pieza FP1 (161), obligándola a realizar 
un desplazamiento angular de cero a noventa grados sobre la falange proximal 
del primer dedo; comprendido por la pieza de acrílico FD1 (165) que se articula 
a la pieza FP1 (161) mediante un eje tipo remache pequeño (164) paralelo a la 
articulación interfalángica del primer dedo, para servir como eje del movimiento 
angular de la pieza FD1 (165), y se articula a nivel de orificio rectangular (64) 
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con la pieza de acrílico palanca del primer dedo pieza PD1 (167) mediante un 
eje tipo remache pequeño (169); y comprendido por la pieza de acrílico ubicada 
en la cara externa de la órtesis pieza PD1 (167) que se articula en su base 
proximal mediante un eje tipo remache (166) con la pieza de acrílico MC1 (158), 
para formar un punto fijo o pivote del movimiento angular del primer dedo, que 
se articula en su parte medial con la parte lateral de la pieza de acrílico FP1 
(161) mediante un eje tipo remache pequeño (168) y de esta forma realizar un 
desplazamiento vectorial de esta pieza PD1 (167) con el movimiento angular 
de la pieza FP1 (161), que se articulan en su extremo distal con el extremo 
proximal de la pieza de acrílico FD1 (165) para obligarle a describir un 
movimiento angular sobre el eje (164), a medida que la palanca (160) del 
servomotor D2 (159) desplaza la pieza FP1 (161), de tal forma que la pieza 
FD1 (165) realice un movimiento angular de cero a noventa grados sobre la 
falange distal del primer dedo. 

3. Órtesis Robótica para la rehabilitación pasiva del Segundo y Tercer Dedos de 
la mano “PRO-Dix-II”,  de acuerdo a la reivindicación 1, caracterizado por que 
dicha órtesis robótica comprende una pieza de acrílico ubicada sobre el 
segundo y tercer metacarpianos pieza MC2 (170) que contiene el servomotor 
D3 (171), la cual se fija hilo nylon en su base a la pieza de neopreno (1), y se 
articula con la pieza de acrílico pieza FP2 (175) mediante un eje tipo remache 
pequeño (174) paralelo a la articulación metacarpofalángica del segundo dedo, 
para servir como eje del movimiento angular de la pieza FP2 (175); 
comprendido por la pieza de acrílico ubicada sobre las falanges proximales del 
segundo y tercer dedos pieza FP2 (175) que se articula también en su extremo 
lateral proximal con la palanca (172) del servomotor D3 (171) mediante el eje 
tipo remache pequeño (173) a través del agujero rectangular (92), para 
transmitir el movimiento de esta palanca (172) a la pieza FP2 (175), obligándola 
a realizar un desplazamiento angular de cero a noventa grados sobre las 
falanges proximales del segundo y tercer dedos; comprendido por la pieza de 
acrílico ubicada sobre las falanges medias del segundo y tercer dedos pieza 
FD2 (176) que se articula a la pieza FP2 (175) mediante un eje tipo remache 
pequeño (177) paralelo a la articulación interfalángica proximal del primer dedo, 
para servir como eje del movimiento angular de la pieza FD2 (176), y se articula 
a nivel de orificio rectangular (101) con la pieza de acrílico palanca del segundo 
dedo pieza PD2 (179) mediante un eje tipo remache pequeño (181); y 
comprendido por la pieza de acrílico ubicada en la cara externa de la órtesis 
pieza PD2 (179) que se articula en su base proximal mediante un eje tipo 
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remache (178) con la pieza de acrílico MC2 (170), para formar un punto fijo o 
pivote del movimiento angular del segundo y tercer dedos, que se articula en 
su parte medial con la parte lateral de la pieza de acrílico FP2 (175) mediante 
un eje tipo remache pequeño (180) y de esta forma realizar un desplazamiento 
vectorial de esta pieza PD2 (179) con el movimiento angular de la pieza FP2 
(175), y se articula en su extremo distal con el extremo proximal de la pieza de 
acrílico FD2 (176) para obligarle a describir un movimiento angular sobre el eje 
(177), a medida que la palanca (172) del servomotor D3 (171) desplaza la pieza 
FP2 (175), esta a su vez desplazará la palanca de acrílico pieza PD2 (179) de 
tal forma que esta última desplace a la pieza FD2 (176) para que realice un 
movimiento angular de cero a noventa grados sobre las falanges medias del 
segundo y tercer dedos. 

4.  Órtesis Robótica para la rehabilitación pasiva del Cuarto y Quinto Dedos de la 
mano “PRO-Dix-III”, de acuerdo a la reivindicación 1, caracterizado por que 
dicha órtesis robótica comprende una pieza de acrílico ubicada sobre el cuarto 
y quinto metacarpianos pieza MC3 (182) que contiene el servomotor D4 (183), 
la cual se fija hilo nylon en su base a la pieza de neopreno (6), y se articula con 
la pieza de acrílico pieza FP3 (187) mediante un eje tipo remache pequeño 
(186) paralelo a la articulación metacarpofalángica del quinto dedo, para servir 
como eje del movimiento angular de la pieza FP3 (187); comprendido por la 
pieza de acrílico ubicada sobre la falanges proximales del cuarto y quinto dedos 
pieza FP3 (187) que se articula también en su extremo lateral proximal con la 
palanca (184) del servomotor D4 (183) mediante un eje tipo remache pequeño 
(185) a través del agujero rectangular (123), para transmitir el movimiento de 
esta palanca (184) a la pieza FP3 (187), obligándola a realizar un 
desplazamiento angular de cero a noventa grados sobre las falanges 
proximales del cuarto y quinto dedos; comprendido por la pieza de acrílico 
ubicada sobre las falanges medias del segundo y tercer dedos pieza FD3 (189) 
que se articula a la pieza FP3 (187) mediante un eje tipo remache pequeño 
(188) paralelo a la articulación interfalángica del quinto dedo, para servir como 
eje del movimiento angular de la pieza FD3 (189), y se articula a nivel de orificio 
rectangular (132) con la pieza de acrílico palanca del quinto dedo pieza PD3 
(191) mediante un eje tipo remache pequeño (193); y comprendido por la pieza 
de acrílico ubicada en la cara externa de la órtesis pieza PD3 (191) que se 
articula en su base proximal mediante un eje tipo remache (190) con la pieza 
de acrílico MC3 (182), para formar un punto fijo o pivote del movimiento angular 
del cuarto y quinto dedos, que se articula en su parte medial con la parte lateral 
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de la pieza de acrílico FP3 (187) mediante un eje tipo remache pequeño (193) 
y de esta forma realizar un desplazamiento vectorial de esta pieza PD3 (191) 
con el movimiento angular de la pieza FP3 (187), y se articula en su extremo 
distal con el extremo proximal de la pieza de acrílico FD3 (189) para obligarle 
a describir un movimiento angular sobre el eje (188), a medida que la palanca 
(184) del servomotor D4 (183) desplaza la pieza FP3 (187), esta a su vez 
desplazará la palanca de acrílico pieza PD3 (191) de tal forma que esta última 
desplace a la pieza FD3 (189) para que realice un movimiento angular de cero 
a noventa grados sobre las falanges medias del segundo y tercer dedos.


