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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de medición de cotas geométricas (100) de un cable (11), que 

comprende:

- una placa base (1);

5 - un primer sistema de visión artificial (2) dispuesto en la placa base (1), dicho 

primer sistema de visión artificial (2) apunta con su campo de visión al cable (11), a 

un patrón de visualización (7), a una segunda región de rodadura (9) y a una tercera 

región de rodadura (10); y

- una primera unidad de cómputo (4) conectada al primer sistema de visión 

10 artificial (2);

en donde el primer sistema de visión artificial (2) obtiene datos de distancias, la primera 

unidad de cómputo (4) recibe dichos datos para medir las cotas geométricas del cable (11). 

2. El dispositivo de la Reivindicación 1, en donde el patrón de visualización (7) está en 

la tercera región de rodadura (10).

15 3. El dispositivo de la Reivindicación 1, en donde la placa base (1) comprende: 

- dos extremos longitudinales;

- un primer elemento de contacto (1a) ubicado en el primer extremo longitudinal; y

- un segundo elemento de contacto (1b) ubicado en el segundo extremo longitudinal.

4. El dispositivo de la Reivindicación 1, en donde la placa base (1) se desplaza sobre la 

20 primera región de rodadura (8) y la segunda región de rodadura (9) mediante los elementos 

de contacto (1a y 1b).

5. El dispositivo de la Reivindicación 1, en donde la primera región de rodadura (8) y 

la segunda región de rodadura (9) se seleccionan del grupo compuesto por rieles, patines, 

vigas y cables.

25 6. El dispositivo de la Reivindicación 5, en donde la primera unidad de cómputo (4) se 

conecta a un segundo sistema de visión artificial (3) que está dispuesto en la placa base (1), 

el segundo sistema de visión artificial (3) apunta con su campo de visión al cable (11), 

donde el segundo sistema de visión artificial (3) mide parámetros del cable y envía dicha 

medición a la primera unidad de cómputo (4).

30 7. El dispositivo de la Reivindicación 6, en donde el patrón de visualización (7) está en 

el campo de visión del segundo sistema de visión artificial (3).
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8. El dispositivo de la Reivindicación 1, en donde la primera unidad de cómputo (4) 

está conectada a una segunda unidad de cómputo (5), donde la segunda unidad de 

cómputo (5) permite la interacción con un operario.

9. El dispositivo de la Reivindicación 1, en donde la primera unidad de cómputo (4) 

5 está conectada a un sensor de inclinación (6), el sensor de inclinación (6) está dispuesto en 

la placa base (1).

10. El dispositivo de la Reivindicación 3, en donde la la placa base (1) tiene las 

siguientes medidas: alto entre 200 mm y 800 mm, ancho entre 100 mm y 800 mm y espesor 

entre 1 mm y 30 mm; 

10 los elementos de contacto son ruedas acopladas a un eje para cada rueda, donde el primer 

elemento de contacto (1a) es una rueda con las siguientes medidas: diámetro desde 30 mm 

hasta 120 mm y ancho entre 10 mm hasta 100 mm; 

el eje de la rueda del primer elemento de contacto (1a) tiene las siguientes medidas: largo 

entre 50 mm y 250 mm y un diámetro entre 10 mm y 100 mm; 

15 el eje se acopla por medio de un soporte de eje de las ruedas a la placa base (1) que 

mantiene separado el eje una distancia determinada entre 10 mm y 100 mm de la placa base 

(1); 

el segundo elemento de contacto (1b) son dos ruedas con las siguientes medidas: diámetro 

desde 50 mm hasta 150 mm y ancho entre 10 mm hasta 200 mm; 

20 el eje para cada rueda del segundo elemento de contacto (1b) tiene las siguientes medidas: 

largo entre 50 mm y 250 mm y un diámetro entre 10 mm y 200 mm; una separación entre el 

primer elemento de contacto (1a) y el segundo elemento de contacto (1b) está en un rango 

entre 400 mm y 800 mm; y 

los segundos elementos de contacto (1b) son rodamientos con ejes paralelos, tienen una 

25 separación entre sus ejes de 455 mm.

11. Un método de medición de cotas geométricas (200) de un cable (11), que 

comprende los siguientes pasos:

a) posicionar un primer dispositivo de medición de cotas geométricas (100) sobre un 

punto de medición predeterminado por un operario;

30 b) ingresar parámetros de un punto de medición predeterminado en una primera 

unidad de cómputo (4) por un operario; 
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c) leer un patrón de visualización (7) empleando un primer sistema de visión 

artificial (2) por medio de la primera unidad de cómputo (4);

d) comprobar el punto de medición con base en los parámetros ingresados en el 

paso b), la lectura del patrón de visualización (7) y unos parámetros de referencia de 

5 un punto de medición de un registro de memoria de la primera unidad de cómputo 

(4);

e) medir cotas geométricas del cable mediante el primer sistema de visión artificial 

(2) empleando un método de triangulación láser y almacenar dicha medición en un 

registro de memoria de la primera unidad de cómputo y pasar al paso a).

10 12. El método de la Reivindicación 11, en donde en el paso d) se realizan las siguientes 

etapas:

- d1) verificar punto de medición del dispositivo de medición de cotas geométricas 

(100) respecto al punto de medición seleccionado en el paso b) así:

- si el sistema de visión artificial lee el patrón de visualización, entonces 

15 continuar con la etapa d2);

- si el sistema de visión artificial no lee el patrón de visualización entonces 

mostrar un mensaje de alerta en un dispositivo de visualización de la unidad 

de cómputo y volver al paso d).

- d2) verificar posición del dispositivo para medición de cotas respecto al punto de 

20 medición seleccionado en el paso b) siguiendo las siguientes sub etapas,

- determinar la posición del patrón de visualización con el sistema de visión 

artificial, entonces continuar con la siguiente etapa d2);

- comparar la posición del patrón de visualización determinada en la sub etapa 

anterior con base en los parámetros ingresados en el paso b),

25 si la posición del patrón de visualización (7) determinada en la sub 

etapa anterior es igual al parámetro ingresado en el paso b), entonces 

continuar con el paso d)

si la posición del patrón de visualización (7) determinada en la sub 

etapa anterior es diferente al parámetro ingresado en el paso b) 

30 entonces mostrar un mensaje de indicando un valor de corrección de 

distancia en un dispositivo de visualización de la unidad de cómputo 

y volver a la etapa d2); 

13. El método de la Reivindicación 11, en donde después de la etapa d2) se muestra un 

mensaje de alerta en un dispositivo de visualización.
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14. El método de la Reivindicación 11, en donde después del paso e) se incluye un paso 

f) que consiste en mostrar los datos de la medición de cotas del paso c) en una interfaz de 

visualización.
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