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1. Se notifica al solicitante que la Autoridad encargada del examen preliminar internacional ha emitido el informe de examen preliminar 

internacional para la solicitud internacional y se lo transmite adjunto, acompañado, si procede, de sus anexos. 

2. Se transmite una copia del presente informe y, si procede, de sus anexos, a la Oficina Internacional para comunicación a todas las 
Oficinas elegidas. 

3. Si alguna Oficina elegida lo exige, la Oficina International realizará una traducción en ingles del informe (con exclusión de sus anexos) 
y la transmitirá a las Oficinas interesadas. 

4. RECORDATORIO 

Para iniciar la fase nacional ante cada Oficina elegida, el solicitante debe cumplir ciertos actos (presentación de traducción y pago de las 
tasas nacionales) en el plazo de 30 meses desde la fecha de prioridad (o más tarde por lo que respecta a ciertas Oficinas) (Articulo 39.1)) 

(véase también el recordatorio enviado por la Oficina Internacional en el formulario PCT/IB/301). 

Cuando deba entregarse una traducción de la solicitud internacional a una Oficina elegida, se incluirá la traducción de cualquier anexo 

del informe de examen preliminar internacional. Corresponde al solicitante preparar la traducción en cuestión y entregarla directamente 

a cada Oficina elegida interesada. 

Para más amplios detalles en lo relativo a los plazos aplicables y las exigencias de las Oficinas elegidas, véase el Volumen II de la Guía 
del Solicitante PCT. 

Se llama la atención del solicitante sobre el Articulo 33.5 que prevé que los criterios de novedad, actividad inventiva y de aplicación 

industrial definidos en el Articulo 33(2) a (4) solo servirán a los efectos del examen preliminar internacional, y que "todo Estado 
contratante puede aplicar criterios adicionales o diferentes al objeto de decidir, en ese Estado, si la invención es patentable o no" (véase 

también el Articulo 27.5). Tales criterios adicionales pueden afectar, por ejemplo, a las excepciones de patentabilidad, requisitos 

específicos relativos a la divulgación, la claridad de las reivindicaciones o sobre la cuestión de si las reivindicaciones se fundan en la 

descripción. 
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(Capítulo II del Tratado de Cooperación en materia de Patentes) 
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PC-21122937 

PARA CONTINUAR EL 

TRAMITE 

Véase Formulario PCT/IPEA/416 

Solicitud internacional Nº 

PCT/EP2021/054830 

Fecha de presentación internacional 
(día/mes/año) 

26.02.2021 

Fecha de prioridad  
(día/mes/año) 

26.02.2020 

Clasificación Internacional de Patentes (CIP) o a la vez clasificación nacional y CIP 

INV. G01C3/08 
 

 

Solicitante:  

Yara International ASA  

 

 1. El presente informe es el informe del examen preliminar internacional, se establece por esta Autoridad encargada del 
examen preliminar internacional según el Artículo 35 y se transmite al solicitante conforme al Artículo 36. 

 2. Este INFORME comprende un total de   6  hojas, incluida la presente hoja de portada. 
 3. Este informe también contiene ANEXOS, que comprenden: 

a.   un total de 7 hojas (remitidas al solicitante y a la Oficina Internacional) descritas a continuación: 

 Hojas de la memoria descriptiva, de las reivindicaciones o de los dibujos que han sido modificadas, y/u hojas que 
contienen rectificaciones autorizadas por esta Autoridad, a menos que estas hojas hubieran sido reemplazadas o 

canceladas, y cualquier escrito de acompañamiento (véase Normas 46.5, 66.8, 70.16, 91.2 y la sección 607 de las 
Instrucciones Administrativas). 

 Hojas que contienen rectificaciones no tomadas en cuenta por esta Autoridad porque no estuvieran disponibles en el 

momento en el que esta Autoridad comenzó a elaborar este informe, así como los escritos de acompañamiento (Normas 
66.4bis, 70.2.e), 70.16 y 91.2) 

 Hojas de reemplazo y escritos de acompañamiento, que esta Autoridad considera que, o bien contienen una 
modificación que se extiende más allá de lo divulgado en la solicitud internacional tal y como fue inicialmente 
presentada, o bien las hojas de reemplazo no se acompañaron de un escrito indicando la base para la modificación en 
la solicitud tal y como se presentó, según se indica en el punto 4 del Recuadro I y en el Recuadro Suplementario 
[véase Norma 70.16(b)]. 

b.  (remitido únicamente a la  Oficina Internacional) un total de (indicar tipo y número de soporte(s)  
Electrónico(s)) ______________________ , que contienen una lista de secuencias, en formato de archivo de 
texto según Anexo C/ST.25, como se indica en el Recuadro Suplementario relativo a listas de secuencias 
(véase párrafo 3ter del Anexo C de las Instrucciones Administrativas).   

 

4. El presente informe contiene indicaciones relativas a los puntos siguientes: 

         Recuadro I            Base de este informe 

         Recuadro II           Prioridad 

         Recuadro III          No formulación de opinión sobre la novedad, el nivel inventivo y la aplicación industrial   

         Recuadro IV          Falta de unidad de invención 

         Recuadro V           Declaración motivada según el Artículo 35(2) sobre la novedad, la actividad inventiva y la 

                                          aplicación industrial; citas y explicaciones de soporte de esta declaración 

         Recuadro VI         Ciertos documentos citados 

         Recuadro VII       Ciertos defectos en la solicitud internacional 

         Recuadro VIII      Ciertas observaciones relativas a la solicitud internacional 

Fecha de presentación de la solicitud de la demanda 

 

13.12.2021 
 

Fecha de finalización del presente informe 

 

03.06.2022 
 

Nombre y dirección postal de la Autoridad encargada del examen 

preliminar internacional (IPEA) 
 
European Patent Office P.B. 5818 Patentlaan 2 
NL-2280 HV Rijswijk – Pays Bas 
Teléfono: +31 70 340 - 2040 

   Número de fax No.: +31 70 340 - 3016 

 

Funcionario autorizado 

 

van Doornum, A 
 
Teléfono: +31 70 340-2520 

Formulario PCT/IPEA/409 (hoja de portada) (enero 2015) 

 

 
 
 



 
 
INFORME PRELIMINAR INTERNACIONAL SOBRE  

PATENTABILIDAD 
Solicitud internacional Nº 

PCT/EP2021/054830 
Recuadro I. Base de este informe 

1. Por lo que respecta al idioma, este informe se ha establecido sobre la base: 

            de la solicitud internacional en el idioma en el cual se presentó. 

   de una traducción del idioma original al siguiente idioma ___________ , que es el de una traducción proporcionada a  

los fines de: 

búsqueda internacional [según normas 12.3(a) y 23.1 (b)] 

publicación de la solicitud internacional [según Norma 12.4(a)] 

examen preliminar internacional [según Normas 55.2(a) y/o 55.3(a) y (b)] 

2. Por lo que respecta a los elementos de la solicitud internacional, esta opinión se ha establecido sobre la base de (las 

hojas de reemplazo que hayan sido enviadas a la Oficina Receptora en respuesta a un requerimiento según el Artículo 

14 se las denomina en este informe como "inicialmente presentadas" y no se anexan al informe): 

Descripción, páginas      

1-11                     tal como se presentaron inicialmente 

Reivindicaciones, Números 

1-17                     presentadas electrónicamente el                                                              07.03.2022 

Dibujos, Hojas 

1/5-5/5                 tal como se presentaron inicialmente 

 un listado de secuencias – ver Recuadro Complementario relacionado con Listado de Secuencias. 

 

3.   Las modificaciones han ocasionado la anulación de: 

 la descripción, páginas  

 las reivindicaciones, Nos.  

 los dibujos, hojas/fig.  

 la lista de secuencias (especificar):  

4.  Esta opinión se ha establecido como si (algunas de) las modificaciones listadas más abajo no se hubieran realizado ya 

que, o bien se considera que van más allá de la divulgación de la invención tal como fue presentada, o bien no se 

acompañaron de una carta indicando la base para las modificaciones en la solicitud tal y como se presentó, como se indica 
en el Recuadro Suplementario [Norma 70.2(c) y (c-bis)]. 

 la descripción, páginas  

 las reivindicaciones, Nos. ____  

 los dibujos, hojas/fig.  

 la lista de secuencias (especificar):  

5 .  Este reporte se ha establecido: 

 tomando en consideración la rectificación de un error evidente autorizado por o notificado a esta Autoridad     

según la Regla 91 [Normas 66.1 (d-bis) y 70.2 (e)]. 
 sin tomar en consideración la rectificación de un error evidente autorizado por o notificado a esta Autoridad 

según la Regla 91 [Normas 66.4bis y 70.2(e)]. 

6.   Por lo que respecta a las búsquedas complementarias [Normas 66.1ter y 70.2 (f)]: 

 esta Autoridad ha realizado una búsqueda complementaria el 17.01.2022 (la totalidad de los documentos 

descubiertos se encuentran enumerados en el Recuadro Complementario de la Búsqueda Complementaria).  

  se han recuperado documentos adicionales durante la búsqueda complementaria 

esta Autoridad no ha realizado búsqueda complementaria por considerar que no sería de utilidad. 

7.  El(los) informe(s) de búsqueda internacional suplementario(s) emitido(s) por la(s) Autoridad(es) 

 ___________________ ha(n) sido recibido(s) y tomados(s) en consideración para establecer esta opinión  
(Norma 45bis.8.b) y c)) 

 

* Si se utiliza el punto 4, algunas o todas estas páginas pueden llevar el sello de "sustituida" 
 
INFORME PRELIMINAR INTERNACIONAL SOBRE  

PATENTABILIDAD 
Solicitud internacional Nº 

PCT/EP2021/054830 

Recuadro V. Declaración motivada según el Artículo 35(2) sobre la novedad, el nivel inventivo y la aplicación 

industrial; citas y explicaciones en apoyo de dicha declaración 

 

1. Declaración 

Novedad              SÍ:   Reivindicaciones     1-17   

NO: Reivindicaciones  

 



Actividad inventiva              SÍ:   Reivindicaciones     1-17   

NO: Reivindicaciones  

 

Aplicación industrial             SÍ:   Reivindicaciones     1-17 

              NO: Reivindicaciones  
   

 

2. Citas y explicaciones (Norma 70.7):   
 

Ver hoja aparte 
 

Recuadro No. VIII Ciertas observaciones en cuanto a la soliciitud internacional 

Se formulan las observaciones siguientes sobre la claridad de las reivindicaciones, de la descripción y 
de los dibujos y sobre si las reivindicaciones se fundan totalmente en la descripción: 

Ver hoja aparte 

Formulario PCT/IPEA/409 (Recuadro I) (enero 2015) 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 



INFORME PRELIMINAR INTERNACIONAL SOBRE  

PATENTABILIDAD (HOJA APARTE) 

Solicitud internacional Nº 
PCT/EP2021/054830 

 
 
Se hace referencia a los siguientes documentos: 
 

D1 WO 2013/087052 A1 (YARA INT ASA [NO]) 20 de junio de 2013 (2013-06-20) 
 
D2 DE 20 2008 009753 B3 (YARA INT ASA [NO]) 10 de septiembre de 2009 (2009-09-10) 
 
D3 WO 2018/122237 A1 (YARA INT ASA [NO]) 5 de julio de 20018 (2018-07-05) citado en la 
 solicitud. 
 
D4 JULIEN VALENTINE ET AL: “Depth from motion for smartphone AR”, 20181204; 

 1077952576 – 1077952576, 4 de diciembre de 2018 (2018-12-04), páginas 1-19. XP058422581, 
 DOI: 10.1145/3272127.3275041, ISBN: 978-1-4503-6008-1 
 
El presente texto puede hacer uso de las siguientes abreviaturas: 
 
 
WO-ISA: el concepto escrito de ISA, emitida el 27.06.2021 

R1: la respuesta al WO-ISA por parte del solicitante, recibida el 13.12.2021 
WO-IPEA: el concepto escrito del IPEA, emitido el 24.01.2022 (formulario 408) 
R2: la respuesta al WO-IPEA por parte del solicitante, recibida el 07.03.2022 
 
Re Ítem VIII 

 
1. La solicitud no cumple con los requisitos provistos en el artículo 6 del PCT ya que las 

reivindicaciones 1, 11 no son claras ni concisas, tampoco se encuentran soportadas en la 
descripción. En cuanto a la claridad, se indica que el artículo 6 del PCT exige que las 
reivindicaciones, cuando un experto en la técnica las lea, sean claras sin referencia alguna al 
contenido de la descripción 
 

1.1 Reivindicación 1: la reivindicación recita: “identificar un conjunto de puntos n en el plano 

de imagen de la alimentación de la señal de video adquirida con la cámara del 

dispositivo portátil, (…) en donde los puntos en el conjunto se rastrean continuamente.” 

 

1.1.1 La objeción en la sección 1.1.1 del WO-IPEA se retira. El término “identificar” es y será 
interpretado de manera amplia, sin embargo, y particularmente no se toma para requerir la 
valoración discriminatoria de identificar, por ejemplo, con base en la posesión de una o más 
características. Es decir, no se interpreta que el paso de identificación en la reivindicación 
requiera la identificación de el primer y segundo subconjunto de puntos como tal. La mera 
identificación/uso de algunos de los puntos que resultan tener las características de ser 

puestas en el suelo se considera suficiente, incluso si es imposible indicar qué puntos 
individuales pertenecen a dicho subconjunto. 

 
1.1.2.  Se mantiene la objeción del punto 1.1.2 del WO-IPEA: no queda claro en la reivindicación 

qué significa que los puntos del conjunto se rastreen continuamente. 
 
 Teniendo en cuenta la divulgación (por ejemplo, p. 6, tercer párrafo completo) y las 

presentaciones del solicitante en R2, se entiende que los "puntos identificados" enumerados 
son puntos en el espacio 3D, y que rastrear continuamente estos puntos significa 
continuamente (es decir, a través de cuadros de imagen sucesivos de la alimentación de la 
señal de video) determinar sus coordenadas 3D (x, y, z) en el cuadro de referencia de la 
cámara para obtener, para cada punto rastreado, una serie/pluralidad de tuplas de coordenadas 
(x, y, z) incluidos los valores de distancia (z), que finalmente se utilizan para determinar la 
altura del cultivo. 

  

 Sin embargo, esto precisamente no está expresado en la reivindicación. Particularmente: 
- La reivindicación usa el término “punto” en un sentido semánticamente recargado y 

ambiguo: el término se usa para designar tanto un punto en el plano de la imagen de la 
alimentación de la señal de video como un punto ubicado en el suelo/en las plantas. Es decir: 
se recita un punto para estar en dos lugares al mismo tiempo. Esto es bastante confuso. Para 
que la afirmación sea clara, debe aclararse que un punto es un punto en el espacio 3D, dentro 
del campo de visión (FOV) de la cámara. 

- no hay una indicación inequívoca en la afirmación de que el "rastreo" implica la 
determinación continua/repetida (es decir, a través de cuadros de imagen sucesivos de la 



alimentación de la señal de video) de coordenadas 3D de un punto rastreado en el marco de 
referencia de la cámara, incluida una distancia (z) al plano de la imagen. 
- Y además del punto 1.1.3 del WO-IPEA: en el paso de “determinar una primera 

distancia entre el dispositivo portátil y el suelo, y una segunda distancia entre el dispositivo 

portátil y el producto agrícola con base en los valores de distancia determinados para cada 
uno de los conjuntos de puntos n determinados de la alimentación de la señal de video 
tomados con la cámara del dispositivo portátil”, no es claro que la pluralidad de los valores 
de distancia que se han determinado para cada uno de los puntos n se utilizan en la 
determinación de las primera y segunda distancia. Para expresar esto de manera adecuada, el 
extracto subrayado debería escribirse para que diga “usar la [pluralidad de] valores de 
distancia determinados para cada uno de los puntos n identificados”. 
 

1.1.3  Se mantiene la objeción del pt.1.1.2 del WO-IPEA en relación con las características técnicas 
esenciales de la invención. Se entiende que la evaluación del valor de la distancia se realiza 
utilizando una técnica de profundidad a partir del movimiento (implementada en el SDK de 
ARCode), lo que significa que los datos de origen para la evaluación de la distancia incluyen 
no solo la alimentación de la señal de video, sino también datos de sensores de movimiento 
(p. acelerómetro, giroscopio, magnetómetro...) a bordo del dispositivo portátil. Estos datos 
y/o los medios para adquirirlos se consideran características técnicas esenciales de la 

invención. Para que la reivindicación sea clara, se le debe incorporar el uso de datos/ sensores 
que son esenciales para la evaluación de la distancia. 

 
1.1.4  En R2, el solicitante presentó lo siguiente en relación con los puntos 1.1.2 y 1.1.3: 

 
"Se afirma respetuosamente que el uso de sensores para mejorar el rastreo es una 
característica opcional, como se indica claramente en la descripción (página 3, renglones 16 

al 18 y página 7, renglones 2 y 3) y que la expresión "rastreando continuamente" queda 
clara a partir de la descripción en su conjunto". 
 

1.1.4.1  En cuanto al uso de los sensores: es la física subyacente, más que el simple hecho de que la 
descripción divulgue/designe una característica como opcional, lo que es decisivo para la 
cuestión de si una determinada característica debe considerarse opcional o esencial. Como se 
mencionó, se entiende que la invención divulgada y reivindicada se basa en una técnica de 
profundidad a partir del movimiento que se considera que convencionalmente (y de hecho 

necesariamente) implica el uso de datos de movimiento, por ejemplo, datos del sensor de 
inercia, para rastrear el movimiento de la cámara a través del espacio entre sucesivas 
posiciones de captura de cuadros de imagen. En caso de que el solicitante crea que las 
técnicas de profundidad a partir del movimiento basadas exclusivamente en las imágenes 
adquiridas son convencionales en la técnica (por ejemplo, porque se implementan en (una 
parte divulgada públicamente) la biblioteca ARCore), se pueden presentar pruebas de ello. 
Hasta que se proporcione tal evidencia, el uso de sensores de movimiento para rastrear la 

posición de la cámara se considerará como una característica técnica esencial para la 
invención. 
 

1.1.4.2 En cuanto a la frase "seguimiento continuo": la claridad es un requisito que deben cumplir las 
reivindicaciones únicamente, sin tener en cuenta la descripción. En consecuencia, que si el 
significado de la frase "seguimiento continuo" sea claro a partir de la descripción en su 
conjunto es irrelevante para la cuestión de si una reivindicación que utiliza esa frase es clara 

en virtud del Artículo 6 del PCT. 
 

1.2 Reivindicación 11: Las observaciones anteriores en relación con la reivindicación 1 son 
mutatis mutandis aplicables a la reivindicación 11. 

 
Re Ítem V 

 
Reivindicaciones independientes 

 
2. A pesar de la falta de claridad mencionada anteriormente, las reivindicaciones 1, 11, 17 

parecen no contar con nivel inventivo en virtud del artículo 33(2) del PCT j° Norma 42 bis 1 
(b).  
 

     2.1       En relación con la reivindicación 1, el documento D1 divulga lo siguiente: 
 

UN  método para medir la altura de un cultivo de un producto agrícola sobre el suelo 
utilizando un dispositivo portátil que comprende una cámara configurada para adquirir una 
alimentación de la señal de video (D1: párrafo 18, 47), el método comprende: 
 



-colocar el dispositivo portátil (párrafo  32, 34; Fig. 1b: “Farb-Stereokamera 1”, por 

ejemplo, integrada a un teléfono inteligente 3) sobre el producto agrícola; (párrafo 35). 
-identificar un conjunto de puntos n en el plano de imagen a partir de la alimentación de la 
señal de video adquirido con la cámara del dispositivo portátil (párrafo 38: todos los 

pixeles, o solamente cada enésimo pixel), para [CADA UNO DE] los cuales  [PUNTOS] se 
determina una distancia desde el plano de imagen (párrafo 38, Fig. 4b: “Tienfenbild, con 

distancias de la cámara), en el que un primer subconjunto de puntos n se localiza en el suelo, 
mientras que un segundo subconjunto de puntos n está ubicado en las plantas (de forma 

necesaria para la altura de la planta (párrafo 40) y/o determinación del radio de cobertura 

de la tierra;(párrafo 41) (Fig. 4b), en donde se rastrean continuamente los puntos en el 
conjunto; 
 

- determinar una primera distancia entre el dispositivo portátil y el suelo (z0) y una segunda 
distancia entre el dispositivo portátil y el producto agrícola (min(z)) con base en los valores 
de distancia determinados para cada uno de los conjuntos de puntos n identificados de la 
alimentación de la señal de video adquirida con la cámara del dispositivo portátil (párrafos 

38-40, Fig. 4b: mapa de profundidad; se entiende que el párrafo 40 enseña que en caso de 

que la distancia z0 de la cámara desde el suelo no se conozca a priori , se puede estimar 

como la mayor distancia medida (por ejemplo, máx(z)) o a partir del percentil 95% de las 

medidas de distancia); 

 

-determinar la altura del cultivo (“Bestandshohe”) con base en la primera y segunda 
distancia determinada, (párrafos 39-40: determinación de la altura del cultivo a partir del 

mapa de profundidad). 

 
2.2 D1 no divulga que 

 
 -los puntos del conjunto se rastrean continuamente.   
 
 Como ya indicó en el punto anterior 1.1.2, no es claro a partir de la reivindicación qué es lo 

que significa esta característica, y, por lo tanto, cual es su efecto técnico. Por consiguiente, no 
se puede reconocer ningún nivel inventivo. 

 
2.3 Sin embargo, si la reivindicación se modificara de acuerdo con las sugerencias hechas en el 

punto 1.1, la característica, considerada en el contexto de la reivindicación en su conjunto, 
podría entenderse para garantizar la generación de datos de distancia a lo largo del tiempo, 
cuyo uso permite una determinación más precisa de la altura del cultivo. 

 
 En este sentido, y en respuesta a las presentaciones en R2, se reconoce que el estado de la 

técnica registrado no revela tal recopilación (y uso) de datos de distancia. 
 

 Las observaciones anteriores son mutatis mutandis aplicables a las reivindicaciones 
independientes 11, 17.  

 
Comentarios finales – consulta telefónica.  

 

  El día 18 de marzo de 2022 una consulta telefónica tuvo lugar entre IPEA y el corresponsal 
Mr. Ekstedt, en la cual se discutieron loas observaciones mencionadas con anterioridad, las 

cuales se le habían facilitado con anterioridad al corresponsal. 
 
 El agente indicó que el entendimiento sobre la invención expresado en las anteriores 

observaciones se consideraba correcto. También indicó que se entendieron las observaciones 
del punto 1.1, aunque no se aceptan, o al menos en parte, ya que en general, se consideró que 
las reivindicaciones eran claras tal como estaban. 

 
 Con respecto al significado de "rastrear", el solicitante sugirió la incorporación del objeto de 

la reivindicación 2 en la reivindicación 1, que la IPEA reconoció que aborda al menos 
parcialmente la(s) cuestión(es) planteada(s), en el sentido de que la modificación haría claro 
que el seguimiento implica la determinación de la distancia a objetos/puntos en el campo de 
visión de la cámara. 

 
 En cuanto a la observación específica del punto 1.1.4.1, el corresponsal señaló la intención de 

presentar evidencia de conocimiento general común que permita implementar la invención 

sin el uso de sensores de movimiento. 
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PRESENTADO A TRAVES DEL SISTEMA DE PRESENTACIÓN VIRTUAL EPOLINE 

 
Solicitud de patente internacional No. PCT/EP2021/054830 

a nombre de Yara International ASA 
 

 

Estimados, señores: 
 
Esta es una respuesta de conformidad con la Norma 66.3 del PCT al concepto escrito de la autoridad 
examinadora preliminar internacional (WO-IPEA) de fecha 24.01.2022 para la solicitud de la 

referencia. Esta respuesta va acompañada de reivindicaciones modificadas. 
 
Modificaciones 

 
Con base en las objeciones de claridad del Examinador y con el fin de remediar dichas objeciones, se 
modificó la reivindicación independiente 1 para que diga: 
 

“- identificar un conjunto de puntos n en el plano de imagen de la señal de alimentación de video 
adquirida con la cámara del dispositivo portátil, para lo cual se determina una distancia desde el plano 
de imagen, en el que un primer subconjunto de los puntos está ubicado en el suelo, mientras que un 
segundo subconjunto de los puntos está ubicado en las plantas, en el que los puntos del conjunto se 
rastrean continuamente; 
 
- determinar (paso S4, S5) una primera distancia (dg) entre el dispositivo portátil y el suelo, y una 
segunda distancia (de) entre el dispositivo portátil y el producto agrícola con base en los valores de 

distancia determinados para cada uno de los conjuntos de puntos n identificados a partir de la señal de 
alimentación de video adquirido con una cámara del dispositivo portátil”. 
 
Las modificaciones tienen base al menos en la página 8, renglón 11 y página 8, renglones 18 al 20 de 
la descripción de la presente solicitud presentada. La reivindicación independiente 11 se modifica de 
la misma manera. 
 

Claridad 

 

El examinador en el punto 1.1 se opone a la función "identificar un conjunto de puntos n en el plano 
de imagen a partir de la alimentación de la señal de video adquirida con la cámara del dispositivo 
portátil, en el que los puntos del conjunto se rastrean continuamente". 
 
Se afirma respetuosamente que, en vista de las modificaciones introducidas, ahora está claro que 

cuando el método actual identifica un conjunto de puntos n, se supone que todos ellos poseen un 
conjunto específico de características (es decir, colores o distancias específicos como se indica en 
página 9 de la solicitud actual) como lo planteó en el punto 1.1.1 el Examinador. 
 
El Examinador afirma además que se debe aclarar el significado de "rastrear" mencionado y se debe 
incorporar el uso de datos/sensores que son esenciales para la evaluación de la distancia. Se afirma 
respetuosamente que el uso de sensores para mejorar el seguimiento es una característica opcional, 
como se indica claramente en la descripción (página 3, renglones 16 a 18 y página 7, renglones 2 y 3) 

y que la expresión "rastrean continuamente” queda clara a partir de la descripción en su conjunto. 
 
Por lo tanto, se afirma respetuosamente que las reivindicaciones (tal como se modificaron) son claras. 
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Novedad y nivel inventivo 

 

El solicitante respetuosamente difiere de la evaluación de novedad que realizó el Examinador. 
Contrario a la opinión del Examinador, no existe ninguna divulgación en lo absoluto en D1 en lo que 

respecta a las siguientes características: 
 

 identificar un conjunto de puntos n en el plano de imagen de la señal de alimentación de 
video adquirida con la cámara del dispositivo portátil, para lo cual se determina una distancia 
del plano de imagen, en el que un primer subconjunto de los puntos está ubicado en el suelo, 
mientras que un segundo subconjunto de los puntos está ubicado en las plantas, en el que los 
puntos del conjunto se rastrean continuamente; 

  

 determinar (paso S4, S5) una primera distancia (dg) entre el dispositivo portátil y el suelo, y 
una segunda distancia (dc) entre el dispositivo portátil y el producto agrícola con base en los 
valores de distancia determinados para cada uno de los conjuntos de puntos n identificados de 
la señal de alimentación  de video adquirida con una cámara del dispositivo portátil. 

 
 
 

El Examinador señala en el punto 2.1 que “en caso de que se adquieran imágenes consecutivas, también 
se entiende que las imágenes se procesan de forma sucesiva/continua para obtener "Disparitaetskarten" 
sucesivos, es decir, mapas de profundidad, con un valor de profundidad para cada píxel, sin proporcionar 
ningún soporte para dicha argumentación. D1, aunque al mencionar una generación continua de 
"Stereobilder", solo analiza "Bild Paare" o "Stereobilder" (ver párrafo 35 o 47) y, por lo tanto, no apunta 
hacia el rastreo de los puntos identificados y la evaluación de la primera y la segunda distancia con base 
en los valores de distancia determinados para cada uno de los conjuntos de puntos n identificados. Gracias 

a la identificación del conjunto de puntos y al rastreo continuo de estos puntos, la distancia de estos 
puntos se rastrea a lo largo de la transmisión de video, lo que permite una evaluación continua de la 
distancia, de modo que cuando se ha llevado a cabo el método, se puede determinar una representación 
fiel de las alturas de las plantas. El documento D1, incluso si se considera al proporcionar una generación 
continua de "Bild Paare", solo analiza cada par individualmente, obteniendo una distancia representativa 
de las plantas vistas en ese momento. D1, al analizar el próximo "Bild Paar" no aporta información al 
análisis de las distancias actuales y no puede utilizar las distancias del último "Bild Paar". Como tal, el 
método de la presente aplicación mejora la detección de los puntos individuales ya que es capaz de 

determinar dichos puntos sobre una pluralidad de cuadros, logrando una medición más precisa. 
 
El Examinador luego menciona la librería SDK de ARCore de Google tal como se divulga en D4 como el 
arte previo a considerar en cuanto a inventiva de la solicitud actual. 
 
La librería ARCore de Google se ha citado ampliamente en la descripción de la solicitud actual y se ha 
discutido sus desventajas. Por ejemplo, em la página 3, se podrá encontrar que: 

 
“La librería ARCore de Google fue desarrollada originalmente para aplicaciones de teléfonos móviles 
que utilizan la realidad virtual. Sin embargo, se descubrió que la misma biblioteca podría usarse en la 
presente invención". 
 
Además, en la página 9, se lee que: 
 

"Se observa que no siempre es posible determinar una altura de cultivo confiable a partir del conjunto de 
puntos n adquiridos de la biblioteca ARCore o de un módulo similar. Por ejemplo, puede haber una 
cantidad insuficiente de puntos Pg en el suelo, o demasiado amplia variedad de distancias al cultivo". 
 
Por lo que, respetuosamente se indica que no se puede considerar el documento D4 ni la cita de la librería 
ARCore estén relacionados con el problema de la presente solicitud ni apunta a la solución como se 
propone en las presentes reivindicaciones. Además, no pare que las enseñanzas del documento D4 puedan 
combinarse con la divulgación de D1. Tal como se recita en la descripción de la presente solicitud y en el 

a lo largo del documento D4, la librería fue desarrollada para aplicaciones de teléfonos móviles con una 
sola cámara. El experto, cuando pretende mejorar un "Stereokamera", que es capaz de calcular la 
profundidad por medio de su propia construcción, no pensaría en utilizar una biblioteca que está diseñada 
para algo que el "Stereokamera" ya puede hacer: calcular un distancia de un solo "Bild Paar". 
 
Además, como se reconoce en la descripción actual, la biblioteca ArCore de Google se utiliza para 
entornos de realidad virtual y el experto en la materia no habría buscado en absoluto dicho campo para 

resolver el problema planteado en la aplicación actual. 
 
Además, como se indicó, la biblioteca ArCore de Google, como también se analizó en la página 9 de la 
aplicación actual, no siempre puede determinar una altura confiable de un cultivo si hay una cantidad 
insuficiente de puntos en el suelo o una variedad demasiado amplia de distancias del cultivo. Además, a 



pesar de las discusiones generales sobre lo que ArCore de Google representa y es capaz de hacer para 
representar mapas de profundidad, el solicitante quisiera señalar que el documento D4 guarda silencio 
total respecto a las características discutidas. 
 

Por lo que el enfoque de la solicitud actual se debe considerar inventivo ya que aborda y resuelve los 
problemas mencionados anteriormente. Debido al rastreo continuo de los puntos, y gracias a la 
alimentación de la señal continua de video adquirida con la cámara del dispositivo portátil, el método de 
la presente solicitud puede escanear un área amplia del campo, generando así un conjunto suficiente de 
puntos n para la determinación de la altura del cultivo. Gracias al rastreo continuo de la pluralidad de 
cuadros consecutivos, la presente solicitud puede rastrear continuamente cada punto y establecer 
relaciones consecuentes a partir de los cuadros subsiguientes de la alimentación de la señal de video, y no 
solo respecto a un solo conjunto de imágenes, como se debe observar en D1 y como ya se discutió en la 

carta anterior del solicitante. 
 
En cuanto a los documentos citados restantes, el solicitante respetuosamente indica lo siguiente: 
 
El documento D2 divulga un método para determinar la biomasa y la morfología de las plantas con base 
en ultrasonidos y, por lo tanto, no divulga la determinación de dichas propiedades por medio de una 
cámara y, por lo tanto, no es relevante para las reivindicaciones actuales. 

 
El documento D3 divulga un método para determinar la altura de una planta con base en dos imágenes 
separadas capturadas en diferentes posiciones angulares y no divulga por lo menos las características 
mencionadas anteriormente, ya que no se considera la transmisión de video ni la identificación ni el 
seguimiento del subconjunto individual de puntos. 
 
El documento D4 es una publicación relacionada con la Realidad Aumentada (RA), no relacionada con la 

determinación de la altura de un producto agrícola y tampoco revela las características mencionadas 
anteriormente. 
 
Por lo tanto, y dado que ninguno de los documentos citados divulga las características antes mencionadas 
ni apunta hacia el problema de la solicitud actual, se afirma respetuosamente que las reivindicaciones 
presentes en el archivo son nuevas e inventivas. 
 
Solicitud 

 
En vista de lo anterior, se solicita un IPRP favorable. En caso de que quede alguna emitida, se solicita 
respetuosamente una segunda opinión escrita de acuerdo con la Norma 66.4 del PCT o una llamada 
telefónica del examinador de acuerdo con la Norma 66.6 del PCT. 
 
 
Cordialmente, 

 

 
Måns Ekstedt 
Teléfono directo +46736425116 
AWA Suecia AB 
Asociación N° 695 
 
Adjuntos: 
 

Reivindicaciones modificadas, copia limpia 
Reivindicaciones modificadas, copia con control de cambios 

 
 



Reivindicaciones modificadas (Regla 66.3 PCT)

1. Un método para medir una altura de un cultivo de un producto agrícola por encima del suelo 

usando un dispositivo portátil (10) que comprende una cámara configurada para obtener una señal de 

video, el método que incluye:

- posicionar (paso S2) el dispositivo portátil (10) por encima del producto agrícola;

- identificar un conjunto de puntos n en el plano de imagen de la señal de video obtenida con la 

cámara del dispositivo portátil, para el cual se determina una distancia del plano de imagen, en donde un 

primer subconjunto de puntos se localiza sobre el suelo, mientras que un segundo subconjunto de puntos 

se localiza sobre las plantas, en donde los puntos en el conjunto se rastrean continuamente;

- determinar (paso S4, S5) una primera distancia (dg) entre el dispositivo portátil y el suelo y una 

segunda distancia (dc) entre el dispositivo portátil y el producto agrícola con base en los valores de 

distancia determinados para cada uno del conjunto de puntos n identificados de la señal de vídeo obtenida 

con la cámara del dispositivo portátil; 

- determinar (paso S6) la altura de un cultivo (hc) con base en las distancias determinadas primera 

y segunda.

2. El método de acuerdo con la reivindicación 1, en donde cada distancia se obtiene de un módulo 

de rastreo de distancia (15) del citado dispositivo portátil (10), el citado módulo de rastreo de distancia 

configurándose para determinar de manera continua una o varias distancias entre el dispositivo portátil y 

objetos en el campo de visión de la cámara, con base en la señal de vídeo.

3. El método de acuerdo con la reivindicación 2, en donde el citado módulo de rastreo de distancia 

(15) se configura además para guardar, en intervalos de tiempo regulares, distancias determinadas en un 

área de memoria designada (14ª), y en donde las citadas distancias primera y segunda se obtienen 

accediendo a la citada área de memoria designada.



4. El método de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que incluye guardar 

un registro que contiene datos representativos de la altura determinada de un cultivo en una memoria 

(14) del dispositivo portátil y/o en una base de datos (18) en comunicación con el dispositivo portátil.

5. El método de acuerdo con la reivindicación 4, que incluye determinar una posición del dispositivo 

portátil, usar un sensor de localización (19), y guardar datos representativos de la posición en el registro.

6. El método de acuerdo con la reivindicación 4 ó 5, que incluye determinar la altura de un cultivo en 

una pluralidad de localizaciones (Lm) y guardar un registro de cada una de las localizaciones.

7. El método de acuerdo con la reivindicación 6, que comprende además estimar una altura de un 

cultivo del producto agrícola en una localización dentro de un área geográfica con base en la altura 

determinada en la pluralidad de localizaciones, v.g., usando interpolación y/o extrapolación.

8. Un método para medir un parámetro biofísico de un producto agrícola que incluye:

- determinar la altura del producto agrícola de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 

precedentes; y

- calcular un parámetro biofísico del producto agrícola con base en la altura determinada.

9. El método de acuerdo con la reivindicación 8, en donde el parámetro biofísico es biomasa fresca 

o seca del citado producto agrícola, la cual se calcula con base en la citada altura y usando un modelo 

empírico. 

10. El método de acuerdo con la reivindicación 1, en donde el dispositivo portátil comprende además 

un visualizador (12) y el método comprende, además, presentar la señal de video en tiempo real e indicar 

los puntos identificados.



11. Un dispositivo portátil (10) que comprende:

una cámara (11) configurada para obtener una señal de video, y 

una unidad de procesamiento (13) configurada para:

- identificar un conjunto de puntos n en el plano de imagen de la señal de video obtenida con la 

cámara (11) del dispositivo portátil (10), para el cual se determina una distancia del plano de imagen, en 

donde un primer subconjunto de puntos se localiza sobre el suelo, mientras que un segundo subconjunto 

de puntos se localiza sobre las plantas, en donde los puntos en el conjunto se rastrean continuamente;

- determinar una primera distancia (dg) entre el dispositivo portátil y el suelo por encima del cual 

se sostiene el dispositivo portátil (10) y una segunda distancia (dc)entre el dispositivo portátil y un 

producto agrícola por encima del cual se sostiene el dispositivo portátil con base en los valores de distancia 

determinados para cada uno del conjunto de puntos n identificados de la señal de vídeo obtenida con la 

cámara (11); 

- determinar una segunda distancia entre el dispositivo portátil y un producto agrícola por encima 

del cual se sostiene el dispositivo portátil con base en la citada señal de vídeo; y

- determinar una altura del producto agrícola con base en las distancias determinadas primera y 

segunda.

12. El dispositivo de acuerdo con la reivindicación 11, que comprende además un módulo de rastreo 

de distancia (15) configurado para determinar de manera continua una o varias distancias entre el 

dispositivo portátil y objetos en el campo de visión de la cámara, con base en la citada señal de vídeo.

13. El dispositivo de acuerdo con la reivindicación 12, en donde el citado módulo de rastreo de 

distancia (15) se configura además para guardar, en intervalos de tiempo regulares, distancias 

determinadas en un área de memoria designada (14a), de la cual pueden obtenerse las citadas distancias 

primera y segunda accediendo a la citada área de memoria (14a).



14. El dispositivo de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 11 - 13, que incluye una 

memoria (14) y/o una interfaz inalámbrica (17) para comunicarse con una base de datos (18), en donde la 

unidad de procesamiento (13) se configura además para guardar un registro que contiene datos 

representativos de la altura determinada de un cultivo en la memoria y/o la base de datos. 

15. El dispositivo de acuerdo con la reivindicación 14, que incluye además un dispositivo de 

localización (19), en donde la unidad de procesamiento (13) se configura además para guardar datos 

representativos de una posición actual asociada con la altura determinada de un cultivo en el registro.

16. El dispositivo de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 11 a 15, en donde el 

dispositivo portátil comprende además un visualizador (12) configurado para presentar la señal de video 

en tiempo real e indicar los puntos identificados.

 

17. Un producto de programa informático que incluye porciones de código fuente configurado para, 

cuando se corre en la unidad de procesamiento de un dispositivo portátil que se ha posicionado por encima 

del suelo sobre un producto agrícola, ejecutar un método de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 – 

10.
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