Goémez-Pinzén

SENORA DIRECTORA
DIRECCION DE NUEVAS CREACIONES
SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIAY COMERCIO

E. S. D.
Asunto:  Solicitud No.: NC2019/0008485
Oficio No.: 3418
Referencia: Respuesta examen de

patentabilidad

MAURICIO JARAMILLO CAMPUZANO, identificado como aparece al pie de mi firma, en calidad
de apoderado de la sociedad solicitante BANCOLOMBIA S.A., doyrespuestaal Oficio No. 3418,
de conformidad con el articulo 45 de la Decision 486 de la Comision de la Comunidad Andina.

1. MODIFICACIONES A UNA SOLICITUD EN TRAMITE

El solicitante aporta un nuevo capitulo reivindicatorio, conformado por 12 reivindicaciones, en el

gue se han realizado las siguientes modificaciones:

¢ Se ha modificado la reivindicacion 1 para especificar que se determina cuales robots
presentan un comportamiento anormal en los tiempos de inactividad y/o en el numero de
transacciones realizadas con respecto a la informacién histérica o a valores umbral
predeterminados. Esta modificacion encuentra soporte en las siguientes secciones de la
descripcion originalmente presentada: parrafos [0017], [0020], [0021] relacionados con
valor umbral preestablecido/predeterminado deltiempo de inactividad en la determinacion
de los robots que presentan un comportamiento anormal. También hay soporte para esta
modificacién en las reivindicaciones dependientes 2, 4 y 5.

Adicionalmente, el solicitante desea modificar el titulo de la solicitud de la siguiente manera:
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“METODO, MEDIO LEGIBLE POR COMPUTADORA Y SISTEMA PARA EL MONITOREO DE
ASISTENTES AUTOMATIZADOS”

Estas modificaciones se ajustan al articulo 34 de la Decision 486 de 2000, toda vez que no
amplian el alcance de proteccion de la solicitud presentada originalmente y ademas encuentran

soporte en ladescripcion de la solicitud.

2. ARGUMENTOS CON RESPECTO AL TiTULO DE LA SOLICITUD

Considerando que se hamodificado el titulo de la solicitud de la manera como el examinador ha
sugerido, se solicitaamablemente que se dé por superada la objecion elevada en este sentido.

3. ESTADO DE LA TECNICA

El Examinador ha determinado como estado de la técnica mas cercano a la invencion el
documento titulado “System and method for providing a proactive process automation among a
plurality of software robotic agentsin a network”(US10307906), identificado de ahoraen adelante
como D1; el documento titulado “Bot management framework for robotic process automation
systems”(US20190155225), identificado de ahora en adelante como D2; y el documento titulado
“Process automation action repository and assembler” (US20190171513), identificado de ahora
en adelante como D3.

4. ARGUMENTOS A FAVOR DE LA NOVEDAD Y EL NIVEL INVENTIVO DE LA
SOLICITUD

4.1. Lareivindicacién 1 la presente solicitud menciona:
1. Unmétodo implementado por computador, para el monitoreo de robots digitales, ejecutado

por uno o mas procesadores, que comprende:

recopilar informacién histérica sobre el tiempo de inactividad de los robotsy/o el nimero de

transacciones realizadas por estos;

recibir informacién en tiempo real sobre el tiempo de inactividad de los robots y/o el nimero
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de transacciones realizadas por los robots;

con base enla informacioén recibida determinar cuéles robots presentan un comportamiento

anormal en lostiempos de inactividad y/o en elniumerode transaccionesrealizadas con respecto

ala informacion histérica o avalores umbral predeterminados;y

generar alertasen una interfaz de usuario.

4.2. De acuerdo con lo anterior, el método de la reivindicacion 1, permite determinar el
comportamiento anormal en los tiempos de inactividad y/o en el nUmero de transaccione s

realizadas en cada uno de los robots, con base en la informacién que se recibe en tiempo

real, con respecto a la informacion historica. De esta manera, la presente invencién permite:

en primera instancia recopilar informacién histérica sobre el tiempo de inactividad de los
robots y/o el numero de transacciones realizadas por estos; en segunda instancia recibir
informacién en tiempo real acerca del tiempo de inactividad de los robots y/o el nimero de
transacciones realizadas por estos; y en tercera instancia determinar cuéles robots tienen un
comportamiento anormal al establecer cuél es el comportamiento del estado actual de los
robots (informacion en tiempo real) con respecto al comportamiento histérico (informacion
histérica) de los mismos o al comportamiento deseado segun definiciones previas (umbrales
preestablecidos). De esta manera, mediante el método reivindicado, es posible identificar el
comportamiento anormal de los robots, cuando existen conductas atipicas que no coinciden
con la informacion historica almacenada en los volumenes transaccionales, de actividad
actual por proceso y de definicion del mismo. Finalmente, a través del método reivindicado
se generan alertas en tiempo real en una interfaz de usuario, dependiendo del

comportamiento determinado para cada robot.

4.3. Por su parte, la anterioridad D1 se encuentrarelacionada con sistemas implementados
por computador y productos de programa de computador parala implementacion de procesos de
automatizacién entre una pluralidad de robots en una red. D1 menciona la utilizacion de un
modulo de consolarobdtica configurado pararevisar y monitorear continuamente una pluralidad
de robotsdesplegadosenunaredy unainterfaz graficade usuario configuradapara proporcionar
un tablero interactivo para visualizar informacion en tiempo real y/o informacion historica para

desplegar una pluralidad de robots. Ademés, D1 menciona un médulo de servicio de archivo
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configurado para mantener y procesar la informacion historica de los robots desplegados
(columna 2, lineas 18 a 56 y reivindicacion 1). Esta anterioridad también menciona que el mddulo
de consola robdtica puede estar integrado con un tablero para proporcionar un mecanismo de
alerta en tiempo real para monitorear el nivel de transaccion de la pluralidad de robots

desplegados (reivindicacion 5).

4.4. Particularmente, D1 mencionaun sistemade procesamiento de Software Robético 100 es
capaz de proporcionar el estado en tiempo real de diferentes procesos en ejecucion en nodos
especificos (columnab, lineas 5 a 7). Adicionalmente, esta anterioridad menciona una ventana
de alertas de un tablero que proporcionauna primera vista 0 una vista inicial de los robots de
proceso, cuando los robots abortan o terminan.

4.5. De acuerdo con lo anteriormente descrito, D1 menciona el monitoreo de informacion en
tiemporeal y de informacion histéricade los robots desplegados, e incluso mencionael monitoreo
en particular del nivel de transaccion de los robots desplegados. Ademas, D1 menciona que se
pueden generar alertas en un tablero como resultado de que los robots aborten o terminen. Sin

embargo, contrario a lo que afirma el Examinador, esta anterioridad en ningun momento

menciona o sugiere determinar cuales robots presentan un comportamiento anormal con base en

la_informacion en tiempo real, con respecto a la informacién histérica o a la informacién

documentada en la configuracién inicial del proceso, como sucede en la reivindicacion 1 de la

presente solicitud. De manera que, aunque mediante lainvencion D1 es posible monitorear tanto
el estado actual como el historico de los robots, dicha anterioridad no combina estos dos
conjuntos de informacion para determinar cuéles son los robots que tienen un comportamiento
anormal y con base en dicha determinacion envia alertas a la interfaz de usuario. Mas aun, D1
no menciona que se lleve a cabo el monitoreo del tiempo de inactividad de los robots.

4.6. Con respecto a lo anterior, es de suma importancia tener en cuenta que la novedad y el
nivel inventivo de la presente solicitud recaen precisamente en el hecho de determinar
puntualmente cudles robots presentan conductas anormales basandose en su estado actual, su
comportamiento histérico y los umbrales preestablecidos. Esto permite que el método
reivindicado pueda ser implementado para la automatizaciéon de una gran variedad de procesos,
ya que su funcionamiento se adapta ala realidad de cada uno de ellos, al realizar la identificacion
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de los comportamientos anormales con base en los pardametros antes mencionados (definicion

predeterminada, tiempo real e historico).

4.7. Adicionalmente, se debe tener en cuenta que D1 menciona por un lado un médulo de
consola robdtica configurado pararevisar y monitorear continuamente unapluralidad de robots
desplegados en una red y por otro lado una interfaz grafica de usuario configurada para
proporcionar un tablero interactivo para visualizar informacion en tiempo real y/o informacion
histéricapara desplegar una pluralidad de robots. Asi pues, esta anterioridad menciona hacer
el seguimiento en tiempo real de los robots ya desplegados en un primer médulo, mientras que
el seguimiento a la informacién histérica se realiza para desplegar robots que no han sido
desplegados atin en un segundo modulo. De esta manera, no existe sugerenciaalguna en esta

anterioridad que lleve a la persona medianamente versada en la materia a utilizar de_manera

conjuntala informacion predeterminada o lainformacién en tiempo real y lainformacion histérica,

para especificamente determinar cuales robots presentan un comportamiento anormal.

4.8. Asi pues, se hace evidente que D1 no sugiere que se pueda combinar la informacién
preestablecida parael proceso o lainformacién en tiempo real y lainformacion histérica referente
al tiempo de inactividad y/o al nimero de transacciones para llevar a cabo una determinacion
mas puntual sobre el comportamiento anormal de los robots. En este sentido, combinar la
informacién predeterminada para el proceso o lainformacién medida en tiempo real y la histoérica
acerca deltiempo de inactividad y/o el niumero de transaccionesimplicé un esfuerzo inventivo por
parte de los inventores de la presente solicitud, con el fin de obtener una solucién al problema
técnico abordado por la invencién, el cual consiste en la obtencion de nuevos métodos de
monitoreo de robots, que permitan identificar con certeza cuéles robots presentan un
comportamiento anormal.

4.9. De acuerdo con lo anteriormente expuesto, se debe reconocer que lareivindicacion 1 es
tanto novedosa como inventiva en vista de D1. En este orden de ideas las reivindicaciones
dependientes 2 a 10 y las reivindicaciones 11 y 12 caracterizadas por el método de la
reivindicacion 1, también cumplen con ambos requisitos.

4.10. Ahora, con respecto aD2, se debe tener en cuenta que esta anterioridad menciona en los
parrafos [0038] y [0039]:
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“La vista unificada 140 proporciona acceso a un usuario, tal como el administrador/
controlador de bots 150, a la solucion de marco de gestidn de bots construida dentro del
sistema de ejemplo 100, y mas especificamente, a la_informacion recibida de los

adaptadores de gestién de bots 122 con respecto a los bots 112 desplegados en el

sistema RPA deorigen111, gue se procesa, modelayluego se almacena en elrepositorio

de modelo de datos comun 130. La vista unificada 140 puede ser empleada por el

administrador/ _controlador de bots 150 para monitorear en tiempo real y actuar

proactivamente sobre las anomalias detectadas de los bots 112 vy sus procesos

relacionados y/o cualguier excepcion planteada.”

“Ademas, se proporcionainformacion basada en andlisis através de la vista unificada 140
para la mejora continua y el aumento de la previsibilidad en los niveles de servicio, la
gestion de las excepcionesy una pista de auditoria automatizada y para que se puedan
tomar las medidas adecuadas de forma proactiva. Dichainformacion basada en el analisis

puede incluir la alerta al administrador 150 en caso de que algun acuerdo de nivel de

servicio empresarial esté a punto de incumplirse (es decir, alcanzar un umbral), si alguno

de los robots 112 esta sobrecargado o infrautilizado, sila productividad de algun proceso,

como los robots 112, es baja. La vista unificada 140 proporciona ademés al

administrador/contralor de bots 150 pantallas para plantear automéaticamente un incidente

cuando se detecta cualquier anomalia o se acerca a un umbral dentro del sistema RPA

111 a nivel de infraestructura, ejemplo de lo cual puede ser la utilizacion de la CPU, los

cambios de resolucidn de pantalla, las excepciones planteadas v gué procesos

especificos las plantean, etc. [...] Ademas, al emplear las capacidades de aprendizaje

automatico mencionadas anteriormente, entrenadas en base a los eventos histéricos del

sistema, el sistema de ejemplo 100 es capaz de predecir la categoria de los incidentes vy

de asignar automaticamente los grupos de usuarios apropiados para cada incidente.

4.11. De acuerdo con los anteriores apartes de D2, se debe tener en cuentaque, si bien esta
anterioridad menciona el almacenamiento de informacién recibida desde los adaptadores de
gestion de robots y el monitoreo en tiempo real de anomalias detectadas, esta anterioridad en
ningln momento menciona que la informacién histérica y la informacién en tiempo real
corresponda al tiempo de inactividad de los robots y/o al nimero de transacciones realizadas por
robots particularmente.
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4.12. De manera similar, cuando D2 menciona umbrales, en primera medida se refiere a
acuerdos de nivel del servicio empresarial. Un acuerdo de nivel de servicio (SLA) define el nivel
de servicio esperado por un cliente de un proveedor, estableciendo las métricas con las que se
mide ese servicio y las soluciones o0 sanciones, silas hubiera, en caso de que no se cumplan los
niveles de servicio acordados. Asi pues, el nivel del servicio es una cifra que mide la satisfaccion
del cliente con respecto al servicio prestado en general por un conjunto de procesos, mas no
tiene relacion alguna con el comportamiento transaccional y con las caracteristicas
funcionales particulares de cada uno de los robots desplegados (como menciona la
reivindicacion 1 de la presente solicitud). En este sentido, el monitoreo de umbrales de acuerdos
de nivel de servicio empresarial no corresponde adeterminar cuales robots especificos, de una
pluralidad de robots desplegados, presentan un comportamiento anormal con respecto a
informacion historica o a valores umbral predeterminados, sino que pretende determinar si
aquellos acuerdos de nivel de servicio de cara al cliente se estan cumpliendo o no mediante la

ejecucion de un conjunto de procesos automatizados.

4.13. Asi pues, es del todo claro que los niveles de servicio de D2 no son equivalentes a los
tiempos de inactividad de los robots (caracteristicas funcionales de cadarobot) ni ael nUmero de
transacciones realizadas (comportamiento transaccional de cada uno de los robots) y que D2
entonces no logramencionar ni sugerir el paso reivindicado de acuerdo con el cual “con base en
la informacién recibida determinar cuéles robots presentan un comportamiento anormal en los
tiempos de inactividad y/o en elnimero de transacciones realizadas con respectoa la informacion
histérica o a valores umbral predeterminados”.

4.14. D2 menciona también umbrales a nivel de infraestructura y divulga como ejemplo “la
utilizacion de la CPU, los cambios de resolucion de pantalla, las excepciones planteadas y qué
procesos especificos las plantean”. Estos umbrales de nivel de infraestructuratampoco tienen
relacion alguna con el comportamiento transaccional y con las caracteristicas funcionales
particulares de cada uno de los robots desplegados, por lo que D2 en estos apartes, tampoco
logra anticipar que la determinacion de los robots que presentan comportamiento anormal se lleve
a cabo particularmente con base enlos tiempos de inactividad y/o en el nUmero de transacciones,
ni mucho menos que dicha determinacion se haga con respecto a informacion historica o a

valores umbral predeterminados.
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4.15. Mas aun, cuando D2 menciona el uso de capacidades de aprendizaje automatico
entrenadas en base a eventos historicos del sistema, especifica que dichas capacidades son
empleadas para categorizar losincidentes y asignar de manera automatica los grupos de usuarios
apropiados para cada incidente y asi lograr una solucion. En el método actualmente
reivindicado, la informacion histdrica es empleada para determinar cuéales robots
presentan un comportamiento anormal en los tiempos de inactividad y/o en el nUmero de
transacciones realizadas, mas no para categorizar los incidentes para asignarles
automaticamente grupos deusuarios para su solucién.

4.16. De acuerdo con lo anteriormente expuesto, es claro que D2 no menciona ni sugiere: i)
recopilar informacion histérica especificamente relacionada con el tiempo de inactividad de los
robots y/o el nimero de transacciones realizadas por estos; ii) recibir inf ormacion en tiempo rea
especificamente relacionada con el tiempo de inactividad de los robots y/o el nimero de
transacciones realizadas por estos; ni mucho menos iii) con base en la informacion recibida
determinar cuéles robots presentan un comportamiento anormal en los tiempos de inactividad y/o
en el nimero de transacciones realizadas con respecto a la informacion historica o a valores

umbral predeterminados.

4.17. De manera similar, no existe motivacion algunaen D2, ni en el conocimiento de la persona
medianamente versada en la materia para llevar a cabo la determinacion de los robots que
presentan un comportamiento anormal con base en la informacién en tiempo real, en la
informacioén histérica o en valores umbral predeterminados paralos tiempos de inactividad y/o el
numero de transacciones realizadas de manera obvia.

4.18. De acuerdo con lo anteriormente expuesto, se debe reconocer que lareivindicacion 1 es
tanto novedosa como inventiva en vista de D2. En este orden de ideas las reivindicaciones
dependientes 2 a 10 y las reivindicaciones 11 y 12 caracterizadas por el método de la
reivindicacion 1, también cumplen con ambos requisitos.

4.19. Ahora, conrespecto a D3, esimportante tener en cuenta que esta anterioridad se refiere
a un sistema para remediar eventos relacionados con computacion, teniendo en cuenta el
desempefio anterior de procesos de remediacion y el entorno actual de ejecucién en el que se
desplegarala solucion. La Automatizacion de Procesos Robéticos se implementa para identificar
los eventos relacionados con la informatica que requieren automatizacion y para registrar las
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acciones que se toman para remediar los eventos. Los scripts robaoticos (bots) se crean en base
a las acciones registradas y se implementan en un modo de aprendizaje, en el que se registran
las condiciones de tiempo de ejecucion y el nivel de rendimiento, de manera que las condiciones
de tiempo de ejecucion y el rendimiento determinan qué bot o combinacion de bots se
implementan para la posterior ocurrencia de eventos relacionados con la informética (D3,

resumen).

4.20. De esta manera, en D3, los robots son desplegados para identificar eventos no deseados
y remediarlos. Por el contrario, en la presente invencién tal como se reivindica, se identifican
cudles robots tienen un comportamiento anormal, pero estos robots no son utilizados para
identificar eventos problematicos ni para corregirlos. En la presente invencién los robots se
ejecutan durante un tiempo de ejecucion y realizan transacciones.

4.21. Particularmente, en el parrafo [0065], D3 menciona:

“En el evento 730, se crea un script roboético (bot) que define un proceso de remediacion
parael eventoinformético basado en las accionesregistradas. En este sentido, el bot esta
configurado para ejecutar las acciones registradas para remediar el evento relacio nado
con la computacion. Ademas, el bot esta configurado para ser ejecutado en un modo de
aprendizaje, mediante el cual, el bot registra al menos (i) parametros/condicionesen el
entorno informéatico de produccion en tiempo de ejecucion en el que se despliega el bot

(es decir, en el que se produce el proceso de remediacion), y (ii) un nivel de rendimiento

del proceso de remediacion (es decir, estadisticas u otros indicadores del éxito o falta de

éxito del proceso de remediacion) en el entorno informético de produccién en tiempo de
ejecucion. Como se ha comentado anteriormente, los datos registrados en el modo de

aprendizaje se utilizan posteriormente paradeterminar sise despliega el bot para remediar

un evento informatico iqual o similar.”

De acuerdo con este aparte, D3 menciona que el bot registra el tiempo de ejecucion en el que se
produce un proceso de remediacion y un nivel de rendimiento del proceso de remediacién. Esto
difiere significativamente de la reivindicacion 1 de la presente solicitud, en el que no es el robot
el que registra estos datos relacionados con un proceso de remediacién, sino que se recopilay
recibe informacién historica y en tiempo real acerca del tiempo de inactividad de los robots

desplegados y/o el nimero de transacciones realizados porlos robots desplegados.
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4.22. Conrespecto al anterior pasaje de D3, también se debe tener en cuentaque lainformacion
histérica se emplea en dicha anterioridad para determinar si se despliega el bot pararemediar un
evento informético igual o similar. Por el contrario, en el método que se reivindica, con base en la
informacion historicay en la informacion medida en tiempo real relacionada con el tiempo de
inactividad y/o el numero de transacciones, se determina cuéles de los robots desplegados
presentan un comportamiento anormal. D3 no logra mencionar ni sugerir dicha etapa.

4.23. Adicionalmente, D3 mencionaen su parrafo [0063] lo siguiente:

“‘Refiriéndose a la FIG. 4, se presenta un diagrama de flujo de un método 700 para
remediar eventos relacionados con la computacion, de acuerdo con las realizaciones de
la invencién. En el evento 710, la Automatizacién de Procesos Robdticos (RPA) es
implementada para monitorear un ambiente de computacion para detectar ocurrencias de
eventos relacionados con la computacion. Un evento relacionado con la computacion,
como se define aqui, es un comportamiento que ocurre dentro del ambiente de
computacion que se desvia de una linea base o estado "normal". Por lo tanto, el evento
puede ser un servicio o aplicacion inactiva/abierta, errores que ocurren en una aplicacion,
servicio o similares. En algunas realizaciones especificas de la invencién, un evento que
da lugar a un proceso de reparacion puede ser predefinido por la entidad de control (es

decir, un nivel especificado de desviacion del estado basico/normal).”

En primer lugar, con respecto al anterior parrafo, se resalta nuevamente que D3 divulga que la
RPA se implementa para monitorear un ambiente de computacion para detectar ocurrencias de
eventos relacionados con la computacion, mas no se refiere aun método para monitorear RPA
para identificar los robots que presentan un comportamiento anormal. En segundo lugar, si bien
este parrafo menciona que un evento relacionado con la computacion es un comportamiento que
ocurre dentro del ambiente de computacion que se desvia de una linea base o estado "normal",
este evento no corresponde a un comportamiento anormal de un robot del RPA, sino aun evento
identificado por los robots de RPA en un ambiente de computacion. Finalmente, se llama la
atencién al hecho de que en este aparte, D3 no anticipa que se determine cudles robots presentan
un comportamiento anormal en los tiempos de inactividad y/o en el nimero de transacciones,con
base en la informacion recibida y con respecto a la informacion histérica o a valores umbral
predeterminados.
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4.24. De acuerdo con lo anteriormente expuesto, es claro que D3 no menciona ni sugiere: i)
recopilar informacion histérica especificamente relacionada con el tiempo de inactividad de los
robots desplegados y/o el nUmero de transacciones realizadas por estos; ii) recibir informacion
entiempo real especificamente relacionadacon eltiempo de inactividad de los robots deplegados
y/o el niumero de transacciones realizadas por estos; ni mucho menos iii) con base en la
informacioén recibida determinar cuéles robots presentan un comportamiento anormal en los

tiempos de inactividad y/o en elnimero de transacciones realizadas con respecto ala informacion
histérica o a valores umbral predeterminados.

4.25. De manera similar, no existe motivacion algunaen D3, ni en el conocimiento de la persona
medianamente versada en la materia para llevar a cabo la determinacién de los robots que
presentan un comportamiento anormal con base en la informacion en tiempo real, en la
informacién histérica o en valores umbral predeterminados paralos tiempos de inactividad y/o el
namero de transacciones realizadas de manera obvia.

4.26. De acuerdo con lo anteriormente expuesto, se debe reconocer que lareivindicacion 1 es
tanto novedosa como inventiva en vista de D3. En este orden de ideas las reivindicaciones
dependientes 2 a 10 y las reivindicaciones 11 y 12 caracterizadas por el método de la
reivindicacion 1, también cumplen con ambos requisitos.

4.27. Adicionalmente atodos los argumentos expuestos con anterioridad, se hace evidente que
todosy cada uno de los documentos citados por el examinador presentadeficiencias con respecto
a las caracteristicas técnicas esenciales de las reivindicaciones que acompafian este escrito. Por
consiguiente, aln si todas estas anterioridades se combinaran, seria imposible que la persona
medianamente versada en la materia llegara de manera obvia a la invencién tal como se
reivindica.

4.28. En conclusion, se debe reconocer que las reivindicaciones 1 a 12 son novedosas frente a
D1, D2 y D3 e inventivas en vista de estas anterioridades cuando se contemplan de manera
independiente 0 en combinacion.
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5. PETICION

Teniendo en cuenta que se ha dado respuesta a todas las observaciones realizadas por su
Despacho, demostrando que el nuevo pliego reivindicatorio es claro y cumple con los requisitos

de patentabilidad, amablemente se solicita proceder al otorgamiento de la solicitud de patente.
6. ANEXOS

¢ Nuevo capitulo reivindicatorio conformado por 12 reivindicaciones; y

e Pago de tasa por concepto de modificacion voluntaria alas reivindicaciones.

7. NOTIFICACIONES

Recibiré notificaciones en lasecretaria de su Despacho; en mis oficinas de abogado ubicadas en
la Calle 67 No. 7 — 35, oficina 1204, teléfono 3192900, fax 3210295, Bogota D.C., Colombia, o;

al correo electréonico patentes@gomezpinzon.com.

Atentamente,

MAURICIO JARAMILLO C.
C.C.80.421.942 de Bogota

T.P.74.555del C.S.J.
GEC
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