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Doctora: 

MARÍA JOSÉ LEMUS BECERRA 

DIRECTORA DE NUEVAS CREACIONES (C) 

SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO 

E.  S.  D. 

 

 

 

Referencia:   Expediente NC2018/0011881. 

 

Título: “DISPOSITIVO MONO SENSOR, SISTEMA Y MÉTODO  

DE CATEGORIZACION DE VEHÍCULOS” 

 

Solicitante:  COLSEIN S.A.S. 

    

Tramite: Respuesta a requerimiento de fondo notificado mediante 

Oficio No. 1151. 

 

 

JUAN ANDRÉS ZARAMA MEDINA, mayor de edad, identificado tal como aparece 

al pie de mi firma, en mi carácter de apoderado de la sociedad solicitante, presento 

respuesta al requerimiento de fondo notificado mediante Oficio No. 1151, dentro del 

término legal previsto en el Artículo 45 de la Decisión 486, en los siguientes 

términos: 

 

I.     ARGUMENTACION 

 

1. DE LAS REIVINDICACIONES 

 

El respetado examinador argumenta que: 
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R./ Se hacen las respectivas correcciones en la reivindicación 1. 

 

 

2. DEL EXAMEN DE PATENTABILIDAD. (Art.14. D486) 

 

Novedad (Art.16. D486) 

 

El examinador objeta la novedad de la invención para las reivindicaciones 1, 2 y 4 

con el documento D1 US20030042303. 

 

Donde el respetado examinador argumenta que: 
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R./  Respecto al análisis de novedad argumentado por el examinador disentimos 

ampliamente, debido a que se pueden observar diferencias sustanciales al 

momento de hacer la comparación de las características técnicas, donde el 

documento D1 US 2003/0042303, en la FIG. 1G8, es una matriz como cualquiera 

encontrada en el estado de la técnica, la cual no es mono sensor ni tampoco está 

inclinada como si lo revela la presente invención en la figura 1, el documento D1 

US 2003/0042303 necesita una matriz de varios emisores de iluminación.  
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Figura 1 de la presente invención   FIG. 1G8 de D1 US 2003/0042303 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A simple vista, se pueden observar diferencias sustanciales al momento de hacer la 

comparación detallada, donde el documento D1 US 2003/0042303 en la FIG. 1G8, 

muestra una matriz como cualquiera encontrada en el estado de la técnica, la cual 

no es un mono sensor ni tampoco tiene una ranura inclinada como si lo revela 

la presente invención en la figura 1, contrario a el documento D1 que necesita una 

matriz de varios emisores de haces de luz láser.  

 

Además, el problema que soluciona el documento D1 no está relacionado con 

generación de imágenes completas tridimensionales 3D a partir de un mono sensor 

laser como si lo revela la presente invención. 

 

El problema técnico que soluciona el documento D1 US 2003/0042303 está 

relacionado con reducir los patrones de ruido moteado producidos por el sensor 

de imagen por su fuente coherente de iluminación laser de D1, todo concerniente 

en síntesis con un problema técnico de optimización de iluminación por medio de 

una matiz de haces de luz láser plana y módulos compuestos de reflexión, 

dispersión y modulación, que comprenden una pluralidad de diodos laser, donde 

todo lo anterior es muy diferente al problema planteado por la presente invención  

que es “Proporcionar un método y/o sistema que permita identificar vehículos al 

paso de carriles en un sistema de peaje o en carriles de vías y carreteras, que 
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permita discriminar número de ejes, tipo de acople de llanta si es sencilla o doble, 

si el vehículo es doble cabina o solo un cuerpo, y según lo anterior que permita 

definir un tamaño, de manera confiable, rápida y que permita el aprendizaje” (Pág. 

1, líneas 19 a 23) usando un mono sensor. 

 

Son problemas técnicos diferentes con soluciones completamente diferentes, 

además la solución propuesta por la presente invención es formidablemente simple 

debido a que usa únicamente un solo sensor para solucionar el problema de 

identificación de vehículos. 

 

El documento D1 no revela cada una de las características técnicas esenciales de 

manera idéntica de la presente invención, por lo tanto, al momento de la 

comparación detallada y completa, el examinador no demuestra de manera 

evidente que el requisito de novedad sea afectado de manera absoluta. 

 

La invención revelada tiene suficientes diferencias técnicas para superar con amplia 

comodidad los requisitos de novedad de acuerdo al Art. 16 de la Decisión 486 y 

también el nivel inventivo de acuerdo con el Art. 18 de la Decisión 486. 

 

Donde la simplicidad, es un indicio confirmado y a tener en cuenta al momento de 

la evaluación del nivel inventivo, donde el remplazo de elementos, maquinas o 

procedimientos complicados por versiones más simples como lo revela la presente 

invención, donde se usa un único mono sensor ubicado de manera inclinada para 

resolver todo el problema técnico, que sin alguna duda el documento D1 no muestra 

ser idéntico a la presente invención revelada. 

 

Por otro lado, el examinador objeta que: 
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 En la Reiv. 1 de presente invención                   D1 US 20030042303 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

R./ El examinador objeta la anterior parte de la reivindicación 1, donde el documento 

D1 en [0950],  se relaciona con “(…) la pluralidad de VLD en cada lado del módulo 

IFD están espaciados e inclinados de tal manera que sus distribuciones individuales 

de densidad de potencia se suman para producir un haz de iluminación láser plano 

(compuesto) que tiene un magnitud de iluminación que se distribuye de manera 

sustancialmente uniforme en toda la profundidad de trabajo del sistema basado en 

PLIIM (es decir, a lo largo de la altura y el ancho del haz de iluminación láser plano 

compuesto)”-(Traducción). Donde lo anterior, dista ampliamente de la configuración 

revelada en la presente invención que solo tiene un mono sensor y no una pluralidad 

que se suman para obtener un haz de iluminación laser plano (compuesto) como lo 

muestra el documento D1 en el párrafo [0950]. Además, el emisor laser rotatorio 

(20) está ubicado de manera oblicua e inclinado explícitamente respecto a un 

sistema de ejes coordenado de referencia de tres ejes ortogonales, que no es 

revelado en el documento D1. 

 

La configuración geométrica del emisor laser rotatorio (20) inclinado muestra una 

amplia ventaja técnica, además con el sistema y  método de categorización de 

vehículos, lo separan ampliamente del estado de la técnica conocido. 
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Por todo lo anterior la reivindicación 1 supera ampliamente la novedad y el nivel 

inventivo definidos en la decisión 486. 

 

Por otro lado, el examinador objeta la reivindicación 2, argumentando que: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Donde la reivindicación 2 de la presente invención reclama explícitamente,  

 

 

 

R./ Donde el ángulo reclamado de inclinación entre 10° a 70° no puede ser objetado 

debido a que una definición general no puede afectar una reclamación particular 

como la definida correctamente en la reivindicación 2 de la presente invención, 

donde también el examinador se podría apoyar en la guía de examen de patentes, 

que dice: “(…) El examinador deberá tener en cuenta que una expresión general del 

estado de la técnica no anula la novedad de un elemento particular que se reivindica 

y que está incluido dentro de tal expresión general (…)”. Además, el rango 

reclamado demuestra una clara ventaja técnica dispuesto con una configuración 

novedosa de un mono sensor. Los subrayados y negrillas son nuestros. 

 

No pudiendo demostrar el examinador una falta de novedad, la reivindicación 2 es 

novedosa. 

 



8 
 

De todas maneras, se ha modificado la reivindicación 1 para que sea aún más 

evidente la superación de los requisitos de novedad y nivel inventivo de la presente 

invención. 

 

 

Nivel inventivo (Art.18. D486) 

 

Respecto al nivel inventivo el examinador objeta las reivindicaciones 5 y 7 así: 
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Y la reivindicación 7  

 

 

 

  

 

 

 

 

R./ El examinador objeta las reivindicaciones 5 y 7 por falta de nivel inventivo, para 

superar el requisito de nivel inventivo de ha definido una nueva reivindicación 3 que 

supera ampliamente los requisitos de novedad y nivel inventivo. 

 

En consecuencia, la presente invención con su disposición geométrica, sistema y 

método, lo separan ampliamente del estado de la técnica conocido, y cumple a 

cabalidad con los requisitos de novedad y nivel inventivo de acuerdo a los artículos 

16 y 18 de la Decisión 486, y que esta evidentemente alejada del Estado de la 

Técnica citado en el oficio No 1151. 

 

De todas maneras, se presenta un capítulo reivindicatorio ajustado con siete 

reivindicaciones atendiendo todas las objeciones presentada por el examinador. 

 

Por todo anterior, consideramos que las objeciones presentadas por el examinador 

en su examen de fondo han sido resueltas y por consiguiente solicito 

respetuosamente que el Despacho tenga por cumplidos los requisitos de 

patentabilidad de la presente solicitud. 

 

 

II. ANEXOS 

 

Con el objetivo de solventar las inquietudes, observaciones y requerimientos traídos 

por su honorable Despacho mediante Oficio de Requerimiento No. 1151, y con el 
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ánimo de posibilitar la concesión de la patente solicitada, junto con el presente 

escrito allego lo siguiente: 

 

 Nuevo capítulo reivindicatorio. 

 

 

III. PETICIÓN 

 

De acuerdo con lo anterior y, con los anexos adjuntos al presente memorial, ruego 

a su Despacho dar por contestado el Oficio de Requerimiento No. 1151. 

 

 

Atentamente,  

 

 

 

 

JUAN ANDRÉS ZARAMA MEDINA  

C.C. 12.967.088 Pasto 

T.P. 46.239 del C.S. de la J. 
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REIVINDICACIONES 

 

 

1. Dispositivo mono sensor para categorización de vehículos caracterizado 

porque tiene una cubierta (10) con una ranura (11), donde la ranura está 

ubicada de manera inclinada, que incluye un mono emisor sensor laser 

rotatorio (20) que incluye un motor; el emisor laser rotatorio (20) está ubicado 

de manera oblicua, donde el haz de laser emitido está contenido en un plano 

(P) que está inclinado respecto a sistema coordenado de referencia tres ejes 

ortogonales; el dispositivo de sensado (1) tiene una base (14) con placas 

inclinadas (13) (16) unidas a soportes intermedios (15) que en conjunto 

soportan el mono emisor sensor laser rotatorio (20); donde la ranura (11) 

tiene una inclinación entre 10° a 70° respecto a un plano horizontal XY de 

referencia, y el arco de la ranura (11) está contenido en el rango de 30° a 

180°. 

 

2. Dispositivo mono sensor de acuerdo con la reivindicación 1, caracterizado 

porque el plano inclinado (P) que contiene el haz de luz de rayo láser que 

tiene una ubicación inclinada respecto a los tres planos de referencia XYZ, 

donde el plano inclinado (P) define un ángulo φ formado entre el eje de 

referencia X y la línea de corte o intersección del plano inclinado (P) y el plano 

de referencia XZ; un ángulo β es formado entre el eje de referencia Y y la 

línea de corte del plano inclinado (P) y el plano XY. 

 

3. Sistema para categorización de vehículos caracterizado porque tiene un 

dispositivo mono sensor (1) conectado a un ordenador (3) por medio de 

conexiones (2); donde el ordenador (3) ejecuta órdenes y cálculos por medio 

de una red neuronal (5), para categorizar vehículos por medio del 

procesamiento de nubes de puntos; el ordenador (3) está conectado a la 

nube (6) para intercambio de datos hacia cualquier sitio con una dirección IP; 
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donde la red neuronal (5) tiene un árbol decisión que incluye cuatro redes 

neuronales. 

 

4. Sistema para categorización de vehículos acuerdo con la reivindicación 3, 

caracterizado porque además tiene comunicación con una caseta (8) de 

peaje por medio de conexiones (7), donde se integra a una plataforma de 

recaudo y cobro automático. 

 

5. Método de categorización de vehículos caracterizado porque incluye las 

etapas de  

 

a. Etapa 100. Configura el área de muestreo 

b. Etapa 200. Adquirir y almacenar datos de la nube de puntos por medio 

de un mono sensor rotatorio tipo laser dispuesto de forma inclinada 

con ángulos φ, β y λ definidos en el rango entre 5° a 70°. 

c. Etapa 300. Ejecutar cortes de sección de la nube de puntos 

d. Etapa 400. Ejecutar algoritmo de árbol de decisión de la red neuronal 

para categorizar los vehículos. 

e. Etapa 500. Obtener resultado de categorización de vehículos. 

 

 

6. Método de categorización de vehículos de acuerdo con la reivindicación 5, 

caracterizado porque la etapa 300 incluye subetapas 

 301. Ejecutar cortes XZ de ejes, dividir el vector en sectores y 

calcular densidad sectorial. 

 302. Ejecutar cortes XY de doble llanta, dividir el vector en sectores 

y calcular densidad sectorial. 

 303. Ejecutar cortes XZ de doble cabina, dividir el vector en sectores 

y calcular densidad sectorial. 

 304. Ejecutar cortes XZ de tamaño, dividir el vector en sectores y 

calcular densidad sectorial. 
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7. Método de categorización de vehículos de acuerdo con la reivindicación 5, 

caracterizado porque la etapa 400 incluye subetapas 

 401. Ejecutar algoritmo de red neuronal para definir cantidad de 

ejes. 

 402. Ejecutar algoritmo de red neuronal para definir si tiene doble 

llanta. 

 403. Ejecutar algoritmo de red neuronal para definir si tiene doble 

cabina. 

 404. Ejecutar algoritmo de red neuronal para definir tamaño. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


