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UNIVERSIDAD INDUSTRIAL DE SANTANDER

TiTULO DE LA SOLICITUD: “DISPOSITIVO Y METODO PARA DETERMINAR LA
ORIENTACION Y POSICION DE UN ELEMENTO DE PERFORACION”

Como resultado del examen de patentabilidad realizado a la solicitud indicada en la
referencia, atendiendo a lo consagrado en el articulo 45 de la Decision 486 de 2000, se
le comunica que esta Direccion ha encontrado que la materia objeto de solicitud no
cumple con algunos requisitos establecidos en la Decisién, con fundamento en los
siguientes aspectos:

1. Objeto de la invencién

De acuerdo con lo establecido en el numeral 1.2.2.2 del Capitulo Primero del Titulo X
de la Circular Unica para efectos del examen de patentabilidad, cuando la solicitud
contenga mas de diez (10) reivindicaciones y no se haya pagado la tasa
complementaria, s6lo se estudiaran las cubiertas por la tasa pagada al momento de
realizar el examen de patentabilidad consagrado en el articulo 45 de la Decision 486.
Por lo tanto, se estudiaran las reivindicaciones 1 a 15 del radicado N° NC2017/0012476
del 01 de diciembre de 2017.

El problema planteado en esta solicitud consiste en la necesidad de proporcionar un
dispositivo para determinar la orientacion y posicion de un elemento de perforacién de
una manera precisa y de facil configuracion y calibraje.

Para resolver este problema técnico, la solicitud en estudio proporciona un dispositivo y
un método para determinar la orientacion y posicién de un elemento de perforacion, que
comprende: una primera y segunda camaras, una unidad de computo conectada a las
camaras, un elemento de perforacion, un mecanismo de marcacion invariante a la
rotacién dispuesto y fijjado de forma colineal sobre el elemento de perforacion. Las
camaras conforman un sistema de vision estéreo y la unidad de computo establece la
orientacion y posicion del elemento de perforacion.

2. De la solicitud de patente
2.1.Descripcion (Art. 28 Decision 486 literales (a) — (f))

- El capitulo descriptivo contiene errores de redaccion/tipografia segun las siguientes
frases: “(...) un dispositivo para la determinar la orientacion (...)” (pag. 3, linea 20),
“(...) se ingresa a la unidad de computo la cantidad de granjas negras (...)” (pag. 14,
linea 6). Se sugiere realizar las correcciones correspondientes.

3. Determinacion del Estado de la Técnica

La fecha para determinar el estado de la técnica es el 1 de diciembre de 2017 que
corresponde a la fecha de presentacion nacional.
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Consultadas las fuentes de informacién con que se cuenta, se encontraron los
siguientes documentos que anticipan el objeto de esta solicitud:

item Documento Titulo Fecha de Publicacion
D1 EP 3241518 “Surgical tool systems and methods” 08 de n%tle;nbre de
“Methods and systems for computer- 29 de septiembre de
D2 WO 2016/154557 | aided surgery using intra-operative video 2%1 6
acquired by a free moving camera”

El documento D1' divulga un sistema de robot quirdrgico que puede incluir un elemento
efector final configurado para movimiento controlado y posicionamiento y seguimiento
de instrumentos y objetos quirurgicos en relacidon con una imagen de la estructura
anatomica de un paciente. En algunas realizaciones, el sistema de robot quirurgico
puede rastrear el efector final y mostrarlo a un usuario. En algunas realizaciones, el
elemento efector final puede configurarse para restringir el movimiento de un conjunto
de instrumento en un tubo de guia. En algunas realizaciones, el efector final puede
contener estructuras para permitir el acoplamiento magnético a un brazo de robot y/o
alimentacion inalambrica del elemento efector final. En algunas realizaciones, el
seguimiento de una estructura y objetos anatomicos obijetivo, tanto en un espacio de
navegacion como en un espacio de imagen, puede proporcionarse mediante una base
de referencia dinamica ubicada en una posicién alejada de la estructura anatémica
objetivo (resumen).

El documento D22 divulga un concepto para procedimientos de cirugia y diagnostico
asistidos por computadora que se dirigen a partes anatomicas rigidas y no deformables,
como huesos, tejidos o dientes. La descripcidn describe la fijacion de pequefios
marcadores visuales a los instrumentos y la anatomia de interés (por ejemplo, la
superficie del hueso), con cada marcador con un patrén conocido impreso para la
deteccion e identificacion unica en imagenes adquiridas por una camara de movimiento
libre, y una geometria que permite estimar su rotacién y traduccion con respecto a la
camara utilizando unicamente técnicas de procesamiento de imagenes (resumen).

4. Examen de Patentabilidad (Art. 14 Decision 486)
4.1.Nivel Inventivo (Art. 18 Decision 486)
La reivindicacion 1 consiste en: “Un dispositivo para la determinar la orientacion y

posicion de un elemento de perforacion, que comprende (...)” (Radicado N°
NC2017/0012476 del 01 de diciembre de 2017).

Tabla 1. Comparacion de las caracteristicas técnicas esenciales, con las del estado de la técnica:

Caracteristicas esenciales

D1

D2

Un dispositivo para la
determinar la orientacion y
posicion de un elemento de
perforacién, que comprende:

Un sistema de robot quirdrgico
puede incluir un elemento efector
final configurado para
movimiento controlado y
posicionamiento y seguimiento
de instrumentos y objetos
quirargicos en relacién con una
imagen de la  estructura
anatdbmica de un paciente

Un concepto para procedimientos
de cirugia y diagndstico asistidos
por computadora que se dirigen a
partes anatémicas rigidas y no
deformables, como huesos, tejidos
o dientes. La descripcion describe
la fijacion de pequefios marcadores
visuales a los instrumentos y la
anatomia de interés (por ejemplo, la

1 https://patents.google.com/patent/EP3241518A2/en

2 https://patents.google.com/patent/W02016154557A1/en
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(resumen).

superficie del hueso), con cada
marcador con un patréon conocido
impreso para la deteccion e
identificaciéon Unica en imagenes
adquiridas por una camara de
movimiento libre, y una geometria
que permite estimar su rotacién y
traduccion con respecto a la camara
utilizando Unicamente técnicas de
procesamiento de imagenes
(resumen).

una primera camara (1a);

una segunda camara (1b);

Con referencia a la figura 2, se
muestra el sistema de robot
quirdrgico  (100) e incluye
ademas camaras (200), un brazo
de camara (202), uniones de
brazo de camara (204) y (206)
(col. 9, parr. 0031; fig. 2).
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El cabezal estéreo comprende dos
camaras infrarrojas  (IR) que
rastrean un conjunto de marcadores
de puntos que estan rigidamente
unidos al objeto de interés. La
posicion de cada marcador se
estima  mediante  triangulacién
simple y, dado que su disposicién
relativa se conoce 'a priori', la pose
3D del objeto de interés se calcula
en el marco de referencia de la
estacion base. Recientemente, se
introdujo una variante tecnolégica
de OT en la que las dos camaras IR
se reemplazan por dos camaras de
video convencionales que operan
en el espectro visible, y las
disposiciones de los marcadores IR
se reemplazan por marcadores
planos con patrones conocidos
impresos (pag. 2, parr. 0007).

conectada a la

camara (1b);

una unidad de cémputo (1c)
primera
camara (1a) y la segunda

El subsistema informatico (504)
incluye la computadora (408), la
pantalla (304) y el altavoz (536).
La computadora (504) incluye un
sistema operativo y un software
para operar el sistema (300). La
computadora (504) puede recibir
y procesar informacion de otros
componentes  (por  ejemplo,
subsistema de  seguimiento
(532), subsistema de plataforma
(502) y/o subsistema de control
de movimiento (506)) para
mostrar informacién al usuario
(col. 11, parr. 0042).

El subsistema de seguimiento
(532), que puede comprender el
sensor de posicion (540), el
convertidor de camara (542) y las
camaras (326) asociadas con el
soporte de camara (302) (col. 10,
parr. 0039).

Un sistema de procesamiento de
imagenes, que puede corresponder
o ser parte de una computadora y/o
cualquier otro dispositivo
informatico, que recibe como
imagenes de entrada y video
adquiridos por la camara (i), asi

como comandos que pueden
ingresarse con un botdén panel,
teclado, botones de camara,

interruptor de pie y/o cualquier otra
interfaz de entrada, y que muestra
los resultados del procesamiento y
la informacion de guia en una
pantalla (pag. 40, reiv. 1).

la segunda camara (1b);

un elemento de perforacion
(2) en el campo de vision de
la primera camara (1a) y de

El subsistema de seguimiento
(532), que puede comprender el
sensor de posicion (540), el
convertidor de camara (542) y las
camaras (326) asociadas con el
soporte de camara (302) (col. 10,
parr. 0039).

Por ejemplo, como se muestra
en la figura 7A, los marcadores

La ejecucidn clinica puede requerir,
en una realizacién, multiples
instrumentos  diferentes, como
guias, taladros, maquinas de
afeitar, sierras, rebabas, etc., que
pueden usarse en secuencia o
simultaneamente. Se supone que
cada uno de estos instrumentos
tiene un marcador de herramienta
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(702) pueden colocarse | (TM) adjunto que define un sistema
alrededor de la superficie del | local de coordenadas donde se
efector final (602) de modo que | representan las partes relevantes
un dispositivo de seguimiento | del instrumento, como la punta, el
colocado lejos del campo | eje de simetria o incluso el modelo
quirargico y mirando hacia el | CAD completo. El sistema procesa
robot y el campo quirdrgico | cada cuadro con el objetivo de
pueda ver al menos 3 de los | detectar, identificar y estimar la
marcadores (702) a través de un | pose 3D de cada TM que esta en el
rango de orientaciones del | campo de vision (FOV) de la
efector final en relacién con el | camara. Si el WM también es visible
dispositivo de seguimiento (col. | en la imagen, entonces es posible
13, pérr. 0050). determinar la pose de la camara C,
La transmision de potencia entre | ubicar los instrumentos en el
el brazo del robot (604) y el | sistema de coordenadas del mundo,
efector final (602) puede basarse | relacionar sus poses T con la
en electromagnetismo, o6ptica o | informacion 3D almacenada en el
ultrasonido. Para cada uno de | marco de referencia WM vy, en
estos tipos de transmisién, la | ultima instancia, proporcionar
resistencia correspondiente en el | asistencia en tiempo real al cirujano
efector final (602) se puede | (pag. 15, parr. 0068).

variar para comunicar el estado
del efector final (602). El efector
final (602) puede propagar
energia o recibir una o mas
senales de cualquiera de los
principios antes mencionados a
otros elementos en el campo
esteéril, como fresas,
destornilladores, porta implantes
0 luces (col. 19, parr. 0082).

Por ejemplo, como se muestra | Los instrumentos quirurgicos para la
en la figura 7A, los marcadores | ejecucion adecuada del
(702) pueden colocarse | procedimiento clinico, donde cada
alrededor de la superficie del | instrumento tiene al menos un
efector final (602) de modo que | marcador visual, en lo sucesivo
un dispositivo de seguimiento | denominado Tool Marker o TM, que
colocado lejos del campo | incluye al menos una faceta plana
quirargico y mirando hacia el | con un patron conocido que se
robot y el campo quirirgico | puede asegurar (por ejemplo,
pueda ver al menos 3 de los | pegado), impreso o grabado, y
marcadores (702) a través de un | donde el patron define un sistema
rango de orientaciones del | local de coordenadas en el que se
efector final en relacion con el | conoce la posicién de las partes
dispositivo de seguimiento (col. | relevantes del instrumento, como la
13, pérr. 0050). punta, el eje de simetria o incluso
un modelo CAD completo del

No se menciona que el | instrumento (pag. 16, parr. 0070).
mecanismo de marcacion sea

fijado de forma colineal sobre el | En la figura 2C se ilustra que el
elemento de perforacion. mecanismo de marcacion esta
fijado de forma colineal sobre el
elemento de perforacion (fig. 2C).

un mecanismo de marcacion
invariante a la rotacion (3)
dispuesto y fijado de forma
colineal sobre el elemento de
perforacioén (2);
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FIG. 2C

donde las camaras
conforman un sistema de
vision estéreo y la unidad de
computo (1c) establece Ia
orientaciéon y posicion del
extremo perforante (6) del
elemento de perforacion (2).

La presente descripcion permite

localizar con precision
estructuras anatémicas en
procedimientos de cirugia
abierta, percutanea o}

minimamente invasiva (MIS) vy
colocar instrumentos quirdrgicos
o implantes durante la cirugia.
Ademas, la presente descripcién

puede mejorar los
procedimientos quirurgicos
estereotacticos al permitir la

identificacion y la referencia a
una estructura anatémica rigida
en relacién con una tomografia
computarizada (TC)
preoperatoria, una tomografia
computarizada intraoperatoria o
una imagen basada en rayos
X/anatomia fluoroscopia.
Ademas, la presente descripcién
puede integrar un brazo robdtico
quirargico, un sistema de
posicionamiento local, una base
de referencia dinamica y un
software de planificacion para
ayudar al cirujano a realizar
procedimientos médicos de una
manera mas precisa y segura,
reduciendo asi las caracteristicas
propensas a errores de sistemas
y métodos del robot actual
asistido (col. 2, parr. 0008).

El subsistema de seguimiento
(532), que puede comprender el
sensor de posicion (540), el
convertidor de camara (542) y las
camaras (326) asociadas con el
soporte de camara (302) (col. 10,
parr. 0039).

No se menciona especificamente
que el sistema es de vision
estéreo.

El cabezal estéreo comprende dos
camaras infrarrojas (IR) que
rastrean un conjunto de marcadores
de puntos que estan rigidamente
unidos al objeto de interés. La
posicion de cada marcador se
estima  mediante  triangulacién
simple y, dado que su disposicién
relativa se conoce 'a priori', la pose
3D del objeto de interés se calcula
en el marco de referencia de la
estacion base. Recientemente, se
introdujo una variante tecnolégica
de OT en la que las dos camaras IR
se reemplazan por dos camaras de
video convencionales que operan
en el espectro visible, y las
disposiciones de los marcadores IR
se reemplazan por marcadores
planos con patrones conocidos
impresos (pag. 2, parr. 0007).
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El documento D1 se considera el estado de la técnica mas cercano a la invencion
definida en la reivindicacion 1 porque divulga un sistema de robot quirdrgico que puede
incluir un elemento efector final configurado para movimiento controlado vy
posicionamiento y seguimiento de instrumentos y objetos quirurgicos en relacion con
una imagen de la estructura anatémica de un paciente (resumen).

La diferencia entre la invencion definida en la reivindicacion 1 y el sistema de robot
quirurgico divulgado de D1 consiste en que la invencidén menciona que el mecanismo de
marcacion es fijado de forma colineal sobre el elemento de perforacién y que el sistema
es de vision estéreo.

El efecto que se logra al incluir que el mecanismo de marcacion sea fijado de forma
colineal sobre el elemento de perforacion es mejorar la deteccion de la herramienta de
perforacidon durante procedimientos quirurgicos.

Por lo tanto, el problema técnico objetivo que pretende resolver esta invencion se puede
formular asi: ; Como modificar el sistema de robot quirdrgico conocido en D1 con el fin
de mejorar la deteccion de la herramienta de perforacion durante procedimientos
quirurgicos?

Sin embargo, el incluir que el mecanismo de marcacién sea fijado de forma colineal
sobre el elemento de perforacidn para mejorar la deteccién de la herramienta de
perforacidon durante procedimientos quirurgicos, ya esta divulgado en el documento D2
que se refiere a que los instrumentos quirdrgicos para la ejecucién adecuada del
procedimiento clinico, donde cada instrumento tiene al menos un marcador visual, en lo
sucesivo denominado Tool Marker o TM, que incluye al menos una faceta plana con un
patron conocido que se puede asegurar (por ejemplo, pegado), impreso o grabado, y
donde el patron define un sistema local de coordenadas en el que se conoce la posicion
de las partes relevantes del instrumento, como la punta, el eje de simetria o incluso un
modelo CAD completo del instrumento (pag. 16, parr. 0070). En la figura 2C se ilustra
que el mecanismo de marcacion esta fijado de forma colineal sobre el elemento de
perforacion (fig. 2C).

B J
o

FIG. 2C

En consecuencia, la persona normalmente versada en la materia, estaria motivada a
incluir que el mecanismo de marcacién sea fijado de forma colineal sobre el elemento
de perforacién del documento D2 en el sistema de robot quirargico de D1, para asi
llegar al objeto de la reivindicacion 1. Por lo cual se considera obvia.

Adicionalmente, el documento D1 menciona que, por ejemplo, como se muestra en la
figura 7A, los marcadores (702) pueden colocarse alrededor de la superficie del efector
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final (602) de modo que un dispositivo de seguimiento colocado lejos del campo
quirurgico y mirando hacia el robot y el campo quirurgico pueda ver al menos 3 de los
marcadores (702) a través de un rango de orientaciones del efector final en relacion con
el dispositivo de seguimiento (col. 13, parr. 0050).

Igualmente, aunque el documento D1 no menciona especificamente que el sistema es
de vision estéreo, este documento si menciona dos camaras y, por su parte, el
documento D2 se refiere a que el cabezal estéreo comprende dos camaras infrarrojas
(IR) que rastrean un conjunto de marcadores de puntos que estan rigidamente unidos al
objeto de interés. La posicion de cada marcador se estima mediante triangulacion
simple y, dado que su disposicion relativa se conoce 'a priori', la pose 3D del objeto de
interés se calcula en el marco de referencia de la estacién base. Recientemente, se
introdujo una variante tecnolégica de OT en la que las dos camaras IR se reemplazan
por dos camaras de video convencionales que operan en el espectro visible, y las
disposiciones de los marcadores IR se reemplazan por marcadores planos con patrones
conocidos impresos (pag. 2, parr. 0007).

Asimismo, el documento D1 divulga las caracteristicas de las reivindicaciones
dependientes asi:

o Reivindicacion 4: El uno o mas marcadores de seguimiento del efector final es al
menos uno de un diodo emisor de luz, una esfera reflectante configurada para ser
rastreada por un sistema de seguimiento Optico infrarrojo, un reflector de
radiofrecuencia, un transceptor de radiofrecuencia, un reflector electromagnético y un
transceptor electromagnético (pag. 12, reiv. 6).

o Reivindicacion 6: El instrumento (608) puede girar libremente alrededor de su eje y
moverse a lo largo de la trayectoria (614) dentro del conjunto de instrumentos (802).
El conjunto de instrumentos (802) puede estar restringido para que no gire dentro del
tubo guia (606) mientras una ranura (808) esta enganchada con el retén de bola
(1004). La posicion de rotacion del conjunto de instrumentos (802) dentro del tubo
guia (606) puede elegirse de modo que la matriz de seguimiento (612) sea
adecuadamente visible para los dispositivos de seguimiento con el fin de mostrar
correctamente la posicion del instrumento (608) en, por ejemplo, la pantalla (110) del
sistema de robot quirurgico (col. 15, parr. 0064).

De igual manera, el documento D2 divulga las caracteristicas de las reivindicaciones
dependientes asi:

o Reivindicacion 6: La divulgacién se relaciona con la fijacion de marcadores visuales
pequefos y reconocibles a los instrumentos y la anatomia rigida (por ejemplo,
huesos) y el uso de la camara de movimiento libre, que es el artroscopio en el caso
de procedimientos artroscopicos, para estimar su rotacién y traslacion relativas (la
pose 3D relativa). Para el caso de que los marcadores sean planos con un patron
conocido impreso, la pose 3D relativa se determina estimando la homografia de
plano a imagen que se factoriza para obtener la rotacion y la traslacién entre los
marcos de referencia de plano y camara (pags. 10y 11, parr. 0054).

Las reivindicaciones dependientes 4 y 6 no mencionan alguna caracteristica que, junto
con las caracteristicas de la reivindicacion independiente, aporte nivel inventivo al
dispositivo para la determinar la orientacién y posicién de un elemento de perforacién
de la reivindicacion 1, por lo cual se considera que no tienen nivel inventivo.
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5. Conclusion con respecto a novedad y/o nivel inventivo

Los requisitos de Patentabilidad de la presente solicitud estan afectados asi:

item Documento Reivindicaciones afectadas Requisito que afecta
D1 EP 3 241 518 1,4y6 Nivel inventivo
D2 WO 2016/154557 1,6 Nivel inventivo

En cumplimiento del articulo 45 de la Decisién 486 de 2000, se le indica que debe dar
respuesta dentro del término de sesenta (60) dias contados a partir de la fecha de
notificacién de la presente comunicacion. En caso de no dar respuesta al presente
requerimiento, o si a pesar de la respuesta subsistieran los impedimentos para la
concesion, se denegara la patente.

Si como respuesta a este requerimiento, el solicitante modifica: i) el capitulo
reivindicatorio, ii) la descripcién de la invencidn a proteger, iii) o presenta un nuevo
capitulo reivindicatorio debera observar las instrucciones contenidas en el numeral
1.2.2.1.1., del Capitulo Primero del Titulo X de la Circular Unica y la Direccion de
Nuevas Creaciones seguira el procedimiento descrito en el numeral 1.2.2.5.1.

Notifiquese el presente oficio conforme a lo dispuesto en el numeral 6.2 del Capitulo
Sexto del Titulo | de la Circular Unica, informandoles que contra el mismo no procede

recurso alguno en actuacion administrativa.
%%

Edna Marcela Ramirez Orozco
DIRECTORA DE NUEVAS CREACIONES

Pagina 8 de 9

Sefior cludadano, para hacer seguimiento a su solicitud, la entidad le ofrece los sigulentes canales:
www.slc.gov.co ~ Teléfonoen Bogota: 5820400 ~ Linea gratuita a nivel nacional: 018000910165

Direccion: Cra. 13 # 27 - 00 pisos 1,3, 4, 5,6, 7 ¥ 10, Bogota D.C.- Colombia = I :
Teléfono: (571) 5870000 ~ e-mall: contactenos@sic.gov.co @ EI futUrO Gobierno

es de todos de Colombia

Nuestro aporte es fundamental,
== al usar menos papel contribuimos con el medio ambiente



II—-‘/ -
Industria y Comercio
SUPERINTENDENCIA

Oficio N° 3730 de 1 de abril de 2020

Ref. Expediente N° NC2017/0012476

INFORME DE BUSQUEDA
EXAMEN DE PATENTABILIDAD

UNIVERSIDAD INDUSTRIAL DE SANTANDER

Solicitud No. Examen de patentabilidad
NC2017/0012476 1° X 2° 3° Revoca
Fecha de determinacion estado de la técnica Prioridad Presentacion
(DD/MM/ANO)
01/12/2017 X
Solicitante

CRITERIOS DE BUSQUEDA

Reivindicaciones objeto de busqueda 1a15

Palabras clave utilizadas

Stereo vision, drill, centroid, sphere

CIP:

Clasificaciones utilizadas para la busqueda

GO6T 7/00, A61B 34/20

DOCUMENTOS CONSIDERADOS RELEVANTES
(Documentos patente, Literatura no patente (LNP): Articulos, catalogos, etc.)

Informes de Fecha de
busqueda / N° de solicitud de patente / Publicacion Reivindicaciones Citas relevantes del estado Categoria del
Bases de N° de patente / /Presentacion /Secuencias de la técnica documento
datos Autor LNP(") (DD/MM/AAAA) afectadas citado(?)
consultadas
SIPI NA NA - - NA
Patbase US9454846 27/09/2016 - - A
US20170281280 05/10/2017 - - A
Orbit WO02016154557 29/09/2016 1,6 Todo el documento Y
EP3241518 08/11/2017 1,4y6 Todo el documento Y
(2) Categorias de documentos citados

“A” Documento que define el estado general de la técnica no considerado
como particularmente relevante.

“E” Solicitud de patente o patente anterior pero publicada en la fecha de
presentacion internacional o en fecha posterior.

“L” Documento citado para llamar la atencién sobre por ejemplo, dudas
acerca de una reivindicacién de prioridad o para determinar la fecha de
publicacion de otra cita, siempre van acompafiados de una explicacion, por
la cual se citan.

“O” Documento del tipo actas de conferencia, este tipo de documentos
siempre estard acompafado por otra letra que indique la pertinencia del
documento, por ejemplo, O,X, O,Y o bien O,A.

“P” Documento publicado antes de la fecha de presentacién internacional
pero con posterioridad a la fecha de prioridad reivindicada.

“T” Documento publicado en fecha posterior a la de
presentacion o la de prioridad de la solicitud internacional y no
entra en conflicto con dicha solicitud, pero puede ser Util para la
mejor comprension del principio o teoria en que se basa la
invencion, o para demostrar que el razonamiento o los hechos
en los que se basa dicha invencion son incorrectos.

“X” Documento particularmente relevante; la invencion
reivindicada no puede considerarse nueva o que implique una
actividad inventiva por referencia al documento aisladamente
considerado.

“Y” Documento particularmente relevante; la invencion
reivindicada no puede considerarse que impliqgue una actividad
inventiva cuando el documento se asocia a otro u otros
documentos de la misma naturaleza, cuya combinacion resulta
evidente para un experto en la materia.

Fecha del reporte de busqueda: 19/03/2020

Examinador: Angélica Maria Ramirez Cano
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