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Referencia: Expediente No. NC2018/0013805

Asunto: Solicitud de patente para: METODO Y ARQUITECTURA DE
HARDWARE PARA LA DETECCION DE LINEAS DE TRANSMISION DE
ENERGIA EN TIEMPO REAL CON VEHICULOS AEREOS NO
TRIPULADOS.

Solicitante: UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANDA; PONTIFICIA UNIVERSIDAD

JAVERIANA; UNIVERSIDAD NACIONAL DE COLOMBIA
Fecha de solicitud: 19 de diciembre de 2018

RESPUESTA A SEGUNDO EXAMEN DE PATENTABILIDAD
Yo, ANDRES RINCON USCATEGUI, identificado como aparece al pie de mi firma, en mi
condicidon de apoderado de la sociedad solicitante de la patente de la referencia, doy
respuesta al Oficio No. 16023, notificado el 15 de octubre de 2021.

. ESTADO DE LA TECNICA

Dentro del mencionado Oficio, el Examinador considera el siguiente documento como

relevante en la evaluacién de patentabilidad de la presente invencion:

Numero Documento Titulo Fecha de

publicacion

“Movable substation and working
method for unmanned aerial
D1 CN103941745 01 de junio de 2016
vehicle electric transmission line

inspection”




Il EN CUANTO A LA SUPUESTA FALTA DE NOVEDAD Y/O NIVEL INVENTIVO

El Examinador sefiala que la Reivindicacion 3 actualmente presentada careceria de novedad
a la luz del documento D1, ya que, segun su criterio, todas y cada una de las caracteristicas
de la arquitectura reclamada se encontrarian dentro de la subestacion mévil de inspeccion

de lineas de transmision alli revelada.

Difiero respetuosamente de dicha opinién, ya que, contrario a lo afirmado por el
Examinador, el arte previo citado de ninguna manera revela un sistema que comprenda la

arquitectura de hardware reclamada en la presente solicitud.

Es asi como la invencidn claramente se refiere a una arquitectura de hardware que

comprende:

“Una arquitectura de hardware de deteccion de lineas de transmision de
energia en tiempo real con vehiculos aéreos no tripulados para una
navegacion auténoma, caracterizado porque corresponde a un sistema de
procesamiento y control (tarjeta electronica de desarrollo) embebido
embarcado en la plataforma del UAV e implementado en el computador de
vuelo de este, donde el sistema comprende dos nucleos de procesamiento:

a. un microcontrolador para el control de vuelo (1) que recibe informacion de
un sensor de flujo (4), de una unidad GPS (5), y de un sistema de radio
telemetria (6) para la transmision de datos a la estacion en tierra (7); el
microcontrolador (1) se encuentra conectado a un interruptor de seguridad
(8) a través del cual se conectan los servomotores (10) del UAV al
microcontrolador de vuelo (1) o al control remoto (9) del usuario.

b. un Procesador de aplicaciones SoC (1’) conectado con una cdmara (2), una
unidad inercial IMU (3), un sistema de estabilizacion de video, y, ademds,
conectado con el microcontrolador (1) mediante un bus de comunicaciones
(ej. Serial, 12C o CAN).” (Resaltado fuera de texto)

En contraste, D1 se refiere a una plataforma de vuelo UAV que incluye un médulo pod para
uso como una terminal de deteccidn de linea, un médulo de control de vuelo para la
plataforma UAV y un mddulo GPS para para el posicionamiento y comunicacion con la

subestacion movil. (Parrafo 17, D1)

Adicionalmente, la invencidn descrita en D1 comprende diversos mddulos, entre ellos: un
maodulo pod (4), un mddulo de control del pod (23), un mddulo de preprocesamiento de

imagen (28) y diversos mddulos de comunicaciones (7, 20 y 33). (Parrafo 61, D1)
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Especificamente, el mddulo pod (4) incluye una cdmara de luz visible o una camara de luz

infrarroja, o una cdmara de luz ultravioleta. (Parrafo 14, D1)
De esta forma, contrario a lo afirmado por el Examinador, la arquitectura de hardware de
la presente invencion posee una configuracién estructural distinta a la revelada en el

documento D1.

Es importante resaltar que D1 no divulga una configuracion de hardware gque incluya un

microcontrolador y un Procesador de Aplicaciones SoC (1’), al contrario, divulga una

arquitectura como se menciond anteriormente por médulos, en donde el médulo pod (4)

es el encargado de transmitir la informacion detectada de la imagen a la subestacién movil
por medio del mapa de enlace de comunicacidn. (Parrafo 14, D1). Mientras que el mddulo
de control pod (23) realiza el monitoreo y control del médulo pod (4) en la plataforma de
vuelo UAV, y lectura del angulo del pod, energia de la bateria, voltaje de bateria, corriente

de bateria, al igual que la toma de fotos y video.

jsedeEsecotal

Figura 1. De la presente invecion Figura 3. de D1.

Como se observa en la figura anterior, resaltado en cuadro rojo, dentro de la arquitectura
de la presente invencién el Procesador de Aplicaciones (1’) procesa la informacién visual
del vehiculo, a la vez que realiza la captura de imagen y video mediante la cdmara (2) e
incluye un sistema de estabilizacidon de video junto a la unidad inercial IMU. Contrario a
esto, en la estructura por médulos descrita en la Figura 3 del documento D1 se separa la
adquisicion de imdagenes en el moédulo pod (23) del procesamiento en el mdédulo de
preprocesamiento de imagenes (28), dichos mddulos subrayados en rojo en la figura

anterior.

Es importante resaltar que el microcontrolador (1) que hace parte de la arquitectura de la

invencion no puede ser considerado como equivalente al mdédulo de supervisién de tareas
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de inspeccion descrito en el Parrafo 17 de D1, citado por el Examinador, puesto que dicho

microcontrolador (1) aparte de realizar las tareas de lectura y recepcién de informacion de

los diferentes periféricos, también en si mismo se encarga de transmitir los datos a la

estacion en tierra. En contraste, la plataforma de vuelo UAV divulgada en D1 hace uso de

un moédulo de comunicacion (Parrafo 17, D1).

Por lo tanto, la arquitectura por médulos descrita en D1 no es idéntica a la arquitectura de

hardware de la invencidn que cuenta con dos nucleos de procesamiento debido a que en

dicha invencién el microcontrolador y el Procesador de Aplicaciones cumplen multiples
funciones de los médulos del estado de la técnica citado por el Examinador, lo que conlleva
a una mayor complejidad en los elementos que los componen como memoria, capacidad
de procesamiento, encapsulamiento y de las conexiones fisicas con el resto de periféricos

en la presente invencion.

Con base en las diferencias ya mencionadas, la arquitectura de hardware de dos nucleos de
procesamiento de la invencién permite implementar funciones de bajo nivel, control e

interfaz con sensores y actuadores en el microcontrolador con leyes de tiempo real,

mientras el procesador de aplicaciones puede encargarse de tareas de mayor nivel, como

comunicaciones, almacenamiento de datos y procesamiento avanzado. (Capitulo

Descriptivo, Pagina 10, Lineas 15 a 20).

Adicionalmente, debido a la estructura de la arquitectura de hardware reclamada en la
Reivindicacion 3 de la presente invencidn, a sus dos nucleos y en especial a la capacidad del
procesamiento del procesador de aplicaciones SoC, la presente invencién permite la

navegacion autonoma del UAV sobre las lineas de transmisidn de energia eléctrica, evitando

asi la planificacidn previa de la ruta del vuelo del UAV, como sucede en la la plataforma de
vuelo UAV divulgada en D1. En contraste, el hardware descrito en D1 tiene le objetivo de
diagnosticar defectos presentes en la linea de transmisién mediante la comparacién con
una base de datos. Por lo tanto, la integracion de los médulos descritos en D1 no llevaria a

la arquitectura de hardware de la presente invencion.

Teniendo en cuenta lo anterior, es claro que al comparar elemento por elemento la

arquitectura de hardware descrita en la Reivindicacidn 3, los dos nucleos de procesamiento

(1) v (1) no son idénticos a los diversos mddulos revelados en el documento D1, en

consecuencia, es evidente que dicho documento no anticipa la totalidad de la materia
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reclamada en la Reivindicacion 3 actualmente presentada, y tampoco brinda suficientes
indicios o ensefianzas para que una persona versada en la materia llegard a la arquitectura
de hardware de la presente invencién. Por lo tanto, se concluye que la Reivindicacién 3

cumple a cabalidad con los requisitos de novedad y nivel inventivo exigidos por la ley.

1R PETICION

1. Puesto que se ha dado respuesta a todas las objeciones formuladas por la Direccion

de Nuevas Creaciones, solicito proceder al otorgamiento de la solicitud de patente.

2. Subsidiariamente, en caso de que su Despacho considere necesaria una nueva
revision, solicito realizar un examen de patentabilidad adicional de conformidad con lo

dispuesto en el Articulo 10 de la Resolucién 59669 de 25 de septiembre de 2020.

Sefiora Directora,

ANDRES RINCON USCATEGUI
C.C. 79.780.910 de Bogot3

T.P. 114.908
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