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DISENO E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE CAPTURA DE
MOVIMIENTO PARA ANIMACION 3D BASADO EN UN ROBOT HUMANOIDE A
ESCALA 1:4

Descripcion

Robot tipo humanoide para la captura de movimiento a través de rotaciones de

aduccion/abduccion y flexion/extension a través de sus 12 articulaciones.

Campo Técnico

La presente invencion se refiere a un sistema robotico electro-mecanico que
incluye actuadores, sensores y tarjetas de adquisicion y procesamiento de datos.

dentro de una estructura fabricada con una resina polilactida.

Antecedentes de la Invencién

Los robots antropomérficos tipo humanoides son ampliamente conocidos en el
mundo y cubren un sin nimero de funciones. Estos robots antropomorficos son
capaces de emular el comportamiento de un ser vivo, es decir, son capaces de
manipular objetos y realizar operaciones antes reservadas solo a las personas.
Adicionalmente, estos dispositivos son de manipulacion  automatica,
reprogramable y multifuncional con tres o mas ejes que pueden posicionar y
orientar materias, piezas, herramientas o dispositivos especiales para la ejecucion
de trabajos, ya sea en una posicién fija o en movimiento. Estos robots humanoides
buscan desempefar una variedad de tareas en diferentes ambitos tecnologicos,
dentro de los cuales se encuentran las industrias de manufactura, montaje y
embalaje, en transporte, en exploraciones en la Tierra y en el espacio, cirugia,
armamento, investigacion en laboratorios, en la produccion en masa de bienes

industriales o de consumo, y animacién 3D.

Actualmente los avances en componentes electromecanicos han permitido el
desarrollo de varios dispositivos roboéticos que sirven como herramientas de

entrenamiento médico, militar y aplicaciones educativas.

A este respecto, la técnica que permite determinar el movimiento de una cadena
de articulaciones para lograr que un actuador final se ubique en una posicion

concreta es conocida como cinematica inversa. De esta forma, esta tecnologia es




ampliamente utilizada en la animaciéon 3D a partir de modelos humanos o robots

antropomorficos, lo que permite la programacion de juegos y animacion en 3D.

Por otro lado, otras de los usos que pueden tener los robots antropomorficos, se
encuentran relacionados a la estimulacion de los musculos para la recuperacion
de la movilidad y el aumento de la destreza, con secuencias repetitivas intensivas
de movimiento para mejorar las habilidades motoras. En este sentido, la utilizacion
de robots con fines terapéuticos se ha convertido en una opcién adecuada para la

terapia fisica en pacientes con algun problema movilidad.

En la actualidad existen muchos ejemplos de robots antropomorficos utilizados
ampliamente en el campo de la animacion por computador, en el que se puede
encontrar de manera detallada el documento de patente EP0466154, que da a
conocer un método de representacion de un movimiento en el que se representa
un movimiento de un objeto multi-articulado tal como un ser humano o un animal.
Particularmente, este documento de patente se refiere a un método de
representacion de movimiento, un aparato que representa un movimiento, un
aparato de graficas de computador, y un controlador de robot adecuado para
facilitar una operacion para establecer y cambiar un movimiento de un objeto
articulado cuando un tamano del mismo se altera para permitir varios tipos de

movimientos a ser representados.

Asi mismo, la patente US2012046901 divulga un aparato de captura de

movimiento que comprende una serie de nodos de sensores conectados a un
conector transceptor. Cada nodo comprende un acelerébmetro 3D, un arreglo de
giroscopio de tres ejes, y un microprocesador en un lado de un circuito impreso de
doble cara. Un transductor de vibraciones esta dispuesto en el otro lado del
circuito impreso. Un controlador recibe los datos obtenidos a partir de nodos

multiples que permiten el angulo relativo entre los nodos que seran determinados

periédicamente. Los controladores multicines entre la recepcion de los datos
obtenidos desde el nodo y la activacion/desactivacion del transductor dan la
impresion de deteccidn y vibracion simultanea vy sin la vibracion que afecta a los
datos obtenidos. De esta forma, el aparato de captura de movimiento del

documento US2012046901 puede ser utilizado en animacion 3D.

Por otra parte, los robots humanoides también han sido empleados en el campo

de la medicina, con fines educativos e investigativos. Tal es el caso de la patente

.



US2010086906 que revela simuladores de partos maternos, asi como tambien un
simulador fetal. El simulador de parto materno tiene una pelvis materna giratoria,
patas articuladas en las articulaciones de la cadera y la rodilla, y una cubierta
deformable que simula la sensacidn de la piel y los tejidos subyacentes. El
simulador fetal tiene un cuello extensible, una cabeza mavil, claviculas movibles, y
brazos articulados en las articulaciones del hombro y el codo. Adicionalmente,
puede incluir sensores para medir la extension de la columna, la rotacion de la

cabeza, la fuerza de traccion aplicada, y el desplazamiento plexo branquial.

La tecnologia de este tipo de robots antropomaérficos humanoides también puede
ser implementada a fibras de polimeros electroactivos y dispositivos que contienen
fibras de polimeros electroactivos, que se puede observar en el documento
W02006121818. Dichos dispositivos pueden ser utilizados como actuadores y
sensores, generadores y transductores, que tienen aplicaciones en el campo de la
medicina en la fabricacién de musculos artificiales y prétesis para personas con

algun tipo de discapacidad fisica.

Asi mismo, en lugar de implementar esta tecnologia en la fabricacion de musculos
artificiales, puede ser implementada en un simulador de una articulacion para la
duplicacion de las propiedades biomecanicas de los segmentos corporales con
articulaciones. Esto se puede ver reflejado en el documento US2004254771, que
ensefna un simulador de articulacion que tiene las siguientes caracteristicas: un
modelo corporal del segmento del cuerpo que se desea simular, elementos de
accionamiento controlables, que estan acoplados mecanicamente con el modelo
de cuerpo, de tal manera que los movimientos de la modelo de cuerpo, que
corresponden a movimientos de la articulacién biomecanicos reales del segmento
del cuerpo que se desea simular, puede efectuarse mediante el control de los
elementos de accionamiento, una disposicion de sensor para la deteccion de
fuerzas y movimientos, que se introducen mediante una persona que examina el
modelo corporal, y un dispositivo de control programable para el control de los
elementos de accionamiento, de este modo el dispositivo de control esta
configurado de tal manera que las sefales de medicion procesadas mediante la
disposicion del sensor se introducen en un computador, en el que un programa de
simulacién se almacena, el cual en cooperacioén con el dispositivo de control,
causa que, cuando entra en contacto con las manos, el modelo corporal se mueve

por medio de los elementos de accionamiento en una forma tal que se simulan las

y



propiedades biomecanicas de las articulaciones de segmentos naturales del

cuerpo.

Finalmente, la tecnologia para la captura de movimiento en un robot
antropomorfico humanoide puede ser utilizada en el estudio de las consecuencias
fisicas en un individuo luego de experimentar un accidente. En este sentido, el
documento CA2043117 presenta un aparato para simular y evaluar los efectos de
un evento de accidente en un ser humano, el aparato comprende un maniqui
antropomorfico para simular los efectos del evento de accidente en un ser
humano, el maniqui incluye sensores distribuidos para detectar cualquier tipo de
fuerzas, aceleracion, velocidad o desplazamiento experimentado por los
elementos del maniqui durante el evento de accidente simulado, y la recoleccion y
almacenamiento de datos contenidos en el maniqui, la recoleccién vy
almacenamiento de datos que incluye una memoria de recirculacion para
almacenar una cantidad seleccionada de los datos generados por los sensores.
De esta forma, los datos recolectados son de gran utilidad en el disefio de

automoviles, en el campo automotor.

Breve descripcion de la Invencion

El maniqui humanoide para captura de movimiento es un dispositivo que utiliza
datos de orientacion de las distintas articulaciones capturados a través de
sensores inerciales y potenciometros para ser transmitidos y procesados con
tarjetas electronicas y presentados ante una interfaz de usuario en computador
con fines de animacioén 3D o realizacion de ejercitacion de mano. El humanoide se
compone de 16 grados de libertad sensorizados que permiten la captura de
informacion de movimiento en los planos sagital, frontal y lateral a través de la
flexion/extension, aduccion/abduccion y desviacion radial/ulnar de las manos del
usuario. Como herramienta de animacion, el humanoide permite en conjunto con
unos scripts, capturar los movimientos y crear keyframes que resultan en una
secuencia de animacion aplicada en un avatar virtual. Como herramienta de
monitoreo de actividad fisica de la mano, el humanoide permite a través de poses
establecidas capturar la informaciéon de los movimientos de la mano con fines de

valoracion mostrando las curvas de movimiento de cada articulacion.



Descripcion de la Invencion

PROBLEMAS A SOLUCIONAR MEDIANTE LA INVENCION

Los presentes inventores encontraron un problema en donde la realizacion de
movimientos de flexidn/extension y desviacion radial/ulnar, para ejercitar la mano
humana dependen de guias impresas o digitales con apoyo de elementos
elasticos que no proveen ni monitoreo ni realimentacién sobre la actividad

realizada.

La presente invencion realizada a la luz de este problema busca a través de un
mecanismo antropomorfico sensorizado, capturar informacion para monitorear y
realimentar los movimientos de la mano de una persona con la finalidad de
ejercitarse de forma didactica a través de una realimentacion visual por

computador.

Medios para solucionar los problemas

Como resultado del analisis del estado del arte y el estudio de los movimientos de
la mano humana dentro de un ambiente de ejercitacion, los inventores obtuvieron
conocimiento relacionado al impacto positivo que presenta el monitoreo vy
realimentacion sobre la actividad fisica. La falta de informacién relativa al progreso
del usuario resulta en una ejecucion y valoracion subjetiva durante las sesiones de
gjercitacion. Este fenémeno puede ser abordado a través de un mecanismo
sensorizado que provea a través de unas secuencias de movimiento un elemento
interactivo que captura informacion sobre la mano.

Basandose en este conocimiento, los autores tomaron como elementos de
medicion del movimiento sensores mecanicos tipo potenciometro lineal y sensores
inerciales tipo acelerdbmetro-giroscopio, posicionados en diferentes articulaciones
dentro de una estructura mecanica antropomoérfica tipo humanoide. La informacion
de los sensores es adquirida, procesada y transmitida por tarjetas de electronica
abierta que se comunican con un computador de forma cableada o inalambrica.
Mecanicamente el humanoide se compone de una serie mecanismos seriales con
un grado de libertad en los tobillos, rodillas, codos y mufecas, y dos grados de
libertad en la cadera y hombro cuya oposicién al movimiento de cada articulacion
se realiza mecanicamente por friccion. Para realizar un cambio en la resistencia

mecanica de las articulaciones se hace uso de piezas intercambiables impresas,



en donde la modificacion de las medidas de los ejes y agujeros asociados permite
que los tipos de ajustes cambien, permitiendo al usuario reducir o aumentar la
friccion en las articulaciones. Los grados de libertad del humanoide permiten la
ejecucion de ejercicios de la mano relacionados con la flexién/extension vy
desviaciones radial/ulnar a partir de metas y guias establecidas. Para la
configuracion mencionada previamente, el conjunto de sensores dentro de la
estructura humanoide permiten monitorear grados de rotacion de los movimientos
de la mano, esto se consigue de dos formas, a través de la transmision de
movimiento rotacional directamente de las articulaciones donde el potenciometro
se encuentra en contacto directo con las piezas fijas de codo, mufieca, rodilla y
tobillo, y en el caso del brazo y pierna a través de sus rotaciones de
flexion/extension y aduccion/abduccién. Cada una de las articulaciones posee
topes mecanicos que permitan representar un comportamiento antropomérfico sin

presentar hiperflexion o hiperextension.

EFECTO DE LA INVENCION

La presente invencion permitira la captura de movimientos de la mano
relacionados con la flexion/extensidn y desviacion radial/ulnar de forma que el
usuario pueda conocer las curvas de movimiento de la actividad fisica realizada.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

[Figura 1] La figura 1 es una vista donde se relacionan los grados del mecanismo

segun su antropomorfismo con el ser humano.

[Figura 2] La figura 2 presenta el posicionamiento de los sensores en el brazo.

[Figura 3] La figura 3 presenta el posicionamiento de los sensores en la pierna.

[Figura 4] La figura 4 presenta el posicionamiento de ranuras para conectores USB

y alimentacion, junto con la ubicacion de las tarjetas Arduino Mega

[Figura 5] La figura 5 presenta el humanoide completo

[Figura 6a] La figura 6a presenta el movimiento de aduccion/abduccion de la

pierna a partir de desviacion radial/ulnar de la mano

A



[Figura 6b] La figura 6b presenta el movimiento de flexion/extension de la pierna a

partir de flexion/extension de la mano del usuario

[Figura 6¢] La figura 6¢c presenta el movimiento de flexion/extension del brazo a

partir de la pronacion/supinacion de la mano

MODO PARA LLEVAR A CABO LA INVENCION

(Estructura global antropomarfica)

Una estructura antropomorfica de tipo humanoide esta basada en la antropometria
y anatomia del cuerpo humano como se muestra en la figura 1. El dispositivo
compone de dos brazos, compuestos cada uno por un antebrazo 2, un brazo 1y
una mano 3; dos piernas, compuestas cada una por un muslo 4, una pantorrilla 5
y un pie 6; y un torso 7. El dispositivo cuenta con un total de dieciocho
articulaciones incluyendo un total de treinta y dos grados de libertad distribuidos tal

como se presenta en la figura 1.

(Estructura sensorial)

Tal como se muestra en la figura 2, el sistema se compone dieciséis resistencias
variables de tipo lineal y de cuatro sensores inerciales, que capturan informacion
debida al cambio de los valores medidos segun los movimientos de cada
articulacion. Dentro de esta estructura los sensores estan conectados a puertos de

entrada/salida de dos tarjetas de captura, procesamiento y transmision de datos.
(Estructura de comunicacion de datos)

La transmision de la informacion capturada por los sensores se envia de forma
alambrica, como se presenta en la figura 4. El sistema de comunicacion por cable
requiere de dos cables USB conectados desde las tarjetas a un computador.
(Estructura mecanica de las articulaciones)

En la figura 2 y figura 3 se presentan los tres tipos de articulaciones presentes en

el dispositivo agrupadas de la siguiente forma: codo, mufeca, rodilla y tobillo,

pelvis, hombro.



\
(Efecto de la realizacion)

El dispositivo de la figura 5, permite a través de sus grados de libertad capturar
informacién de movimiento segun como se tomen las articulaciones y se muevan
las manos. Estos movimientos pueden resultar en la ejecucion de secuencias
relacionadas con la  desviacion  radial/ulnar,  flexion/extension vy

pronacion/supinacién como se presenta en la figura 6.
DESCRIPCION DE LOS NUMEROS DE REFERENCIA

Brazo

Antebrazo

Mano

Muslo

Pierna

Pie

Torso
Potenciometro lineal

Acelerometro (Sensor Inercial)
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0. Arduino Mega




REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo antropomérfico caracterizado porque comprende:

dos brazos, compuestos cada uno por
o un antebrazo 2,
o unbrazoly
© unamano 3;
o dos piernas, en donde cada pierna esta compuesta por
o un muslo 4,
o una pantorrilla 5y
o unpie6;y
e untorso?7,
en donde ademas el dispositivo cuenta con un total de doce articulaciones
incluyendo un total de dieciséis grados de libertad, y
en donde el dispositivo comprende ocho resistencias variables de tipo lineal y
cuatro sensores inerciales, que capturan informacion debida al cambio de los

valores medidos segun los movimientos de cada articulacion.

2 El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque las

resistencias variables de tipo lineal es un potenciémetro lineal.

3. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque los

sensores inerciales son de tipo acelerémetro-giroscopio.

4. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque los
sensores estan conectados a puertos de entrada/salida de dos tarjetas de captura,

procesamiento y transmision de datos.

5. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque la

transmisiéon de es de forma inalambrica.

6. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque la

transmision de informacién se realiza por cable.

7. El dispositivo de la reivindicacién 6, caracterizado porque la transmision de
informacién por cable comprende dos cables USB conectados desde las tarjetas a

un computador.
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8. El dispositivo de la reivindicacion 1, caracterizado porque comprende tres
tipos de articulaciones agrupadas en codo, mufeca, rodilla y tobillo, pelvis y

hombro.

9. El dispositivo de la reivindicacion 1, caracterizado porque el eje de cada
articulacion tiene un diametro ligeramente mayor al agujero en el que encaja para

generar resistencia al movimiento por friccion.

10. El dispositivo de la reivindicacion 1, caracterizado porque cada una de las
articulaciones comprende 3 topes mecanicos para representar un comportamiento

antropomorfico sin representar hiperflexion o hiperextension.




1"

RESUMEN

La presente invencion se refiere maniqui humanoide para captura de movimiento
es un dispositivo que utiliza datos de orientacion de las distintas articulaciones
capturados a través de sensores inerciales y potencidémetros para ser transmitidos
y procesados con tarjetas electronicas y presentados ante una interfaz de usuario

en computador para la ejercitacion de mano.

™
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FIG 2
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MINISTERIO DE EDUCACION NACIONAL

RESOLUCION No 12975/82
(23 de julio)

Por la cual se reconace institudonalmente como Universidad al Centro Universitario Militar
"Nueva Granada”,

EL MINISTRO DE EDUCACION NACIONAL

En uso de sus atribuciones legales y en especial de las que le confiere el articule 5¢ (el
Decreto 2747 de 1980, v

CONSIDERANDD

Que &l General Luls Catlos Camacho Leyva, Minstra da Defensa Nacional, solleitd af
Ministerio de Educacién Nacianzal el reconocimiento Institucional coma Universidad, del
“Centro Universitario Militar Nueva Granada”, unidad administrativa especial, adscrita a

aste Ministerio,

Que de-zeuerdo con el Articulo 92 del Decreto 2747 de 1089 {octubre 14), la Junta
Directiva del Instituto Colombiano para el Fomenta de |a Educacién Superior -ICFES-,
previo estudio de [a decumentacién pertinente emiti el siguiente concepto;

*1. El Decreto legisiativa 84 de 1980, por € cual se cred una Unidad Administrativa
Especial adscrita al Minlsterio de Defensa Nacional, que agrupd los programas de
educacion post-secundaria que venia adelantando dicha Ministerio, se apartd de las
normas establecidas por el Dacreta Legisiative 89 de 1980, para las instituciones de
educacién suparior, particularmente de su articulo 55, fque dispone que éstas deberan ser
creadas como establetimientos piblicos, con la excepcicn prevista en el mismo Decretn
para ias Unidades Administrativas Especiales o las Unidedes Docentes dependientes del
Ministerio de Educacién, :

2. El cardcter excepcional del acto administrativo can que nacid a iz vida juridica la Unidad
Administrativa Especial creada por el Decreto Legislativo 84 de 1980 fue confirmada por su
Ultimo Decreto reglamentario, el 754 de 1982, qua le da un nuevo nombre, la define
como institucidn universitaria, con autorizacidn de adeiantar programas ocorrespondlentes
a las Ciendias dz la Salud, Ingenierfa, Econamia, Derecho y aquellos otros que considera
conveniente el Consejo Directivo v le sefiala reglas de organizacién y funcienamiento:
diferentes de las prescritas por el Decreto Legistaltivo 80 de 1980,

3. El procedimiento. para el reconacimiento institucional como universidad, a que se
refiere el articulo 47 del Decreto Legislative 80 de 1980, v los articulos 7 y siguientes del
Decreto reglameriterio 2747 del mismo afio, se sigue por el ICFES Unicamenta cuando se
trata de entidades creadas de canformidad con las disposiciones del tantas veces
mencionado Decreto Legisiativo 80 de 1987, esto es, aquellas dotadas d= personerfa
juridica y autonomia administrativa y patrimonial. Como el Centro Universitario Militar
Nueva Granada constituye un casa de excepeidn, no se ve fa justificadidn para aplicarle el
procedimiente ordinario preserito por los decretos anteriormente seialados.

4. No obstante Jo anterior, o ICFES considera que es de sU competencia prenundarse en
todos los casos sobre ¢l valor académico de las pragramas que ofrecen las institucionas de
educacién superior. Al respacto, ha aceptade el Informe rendido por la Comisidn de
Rectores Universitarios que evalud 13 calidad académica de los programas gue ofrece &
Centro Universitario Militar Nueva Granada ¥ gque cencluyd reconociendo que ellos
cumplen con los requisitos que usualmenie se exigen para reconocer el cardcter de
universidad = las instituciones da educacién suparior,
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5. En base a las consideraciones anteriores, la Junta Directiva del ICFES estima que les
normas de excepcidn que crearon y regulan e fundionamienta del Centro Universitario
Militar Nueva Granada lo eximen de ia aplicacidn dal protedimiento ordinario que wutiliza el
ICFES para el recenocimiento institucional coma universidad, en lo que sa relaciona con
los requisitos juridicos v administrativos que deben liznar las institucionas de educacién
superior”,

Que analizadas lzs anteriores consideraciones y dadas las caracteristicas que encierra el
Centro Universitario en mencidn,

RESUELVE

ARTICULQ 10 Reconceer  institucionalmente  coma UNIVERSIDAD 2l Centro
Universitario Militar “Nusva Granada®,

ARTICULQ 20 La Presente Resolucidn Hge @ partir de la fecha de su expedicion.
COMUNIQUESE Y CUMPLASE

Dada en Santafé de Bogotd, a 23 de julio de 1982

Fdo. CARLOS ALBAN HOLGUIN, Ministro de Educacion Nadanal

Humberto Velasquez Galarza, Secretario General
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UNIVERSIDAD MILITAR
NUEVA GRANADA

RecToRia

UMNG/RECTOR/ICEIN

SENORES

DIVISION DE NUEVAS CREACIONES
SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO
= S. D.

REF: SOLICITUD DE PATENTE EN COLOMBIA
ASUNTO: PODER UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA

TITULO: “DISENO E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE CAPTURA DE
MOVIMIENTO PARA ANIMACION 3D BASADO EN UN ROBOT HUMANOIDE A
ESCALA 1:4”

SOLICITANTE: UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA

Yo, Mayor General EDUARDO ANTONIO HERRERA BERBEL, identificado con
cédula de ciudadania 14.977.351 expedida en Cali (Valle), actual Rector y
Representante Legal de la Universidad Militar Nueva Granada, nombrado mediante
Acuerdo 23 de 2012 del Consejo Superior Universitario, en nombre y representacion
de la UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA, entidad de educacién superior,
creada mediante Decreto 84 de 1980, reconocida institucionalmente como
Universidad mediante Resolucion 12975 del 23 de julio del Ministerio de Educacion
Nacional, organizada mediante el Acuerdo 13 de 2010, confiero poder especial
amplio y suficiente a la doctora LUZ CLEMENCIA DE PAEZ, con cédula de
ciudadania 35.456.344 de Usaquén y TP 23.555 del C.S.J.: al doctor JORGE
CHAVARRO ARISTIZABAL, con cédula de ciudadania 16.209.380 de Cartago
(Valle) y TP 40.119 del C.S.J; al doctor OSCAR FERNANDO CORREA BARBOSA,
con cedula de ciudadania 79.524.634 de Bogota y TP 71.027 del C.S.J. y ala
doctora EDNA DARMELY SARMIENTO CHARRY, con cédula de ciudadania
52.006.265 de Bogota y TP 65.794 del C.S.J., para que en nombre de la Universidad
que represento, soliciten, tramiten y en general realicen todas las gestiones
necesarias para la obtencion del registro de la solicitud de patente titulada: “DISENO
E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE CAPTURA DE MOVIMIENTO PARA
ANIMACION 3D BASADO EN UN ROBOT HUMANOIDE A ESCALA 1:4.

Los apoderados quedan facultados para recurrir, recibir, transigir, conciliar,
notificarse, desistir, renunciar al derecho y sustituir el presente poder.

Atentamente,
oo
M.G. EDUARDO ANTONIO HERRERA BERBEL

C.C. 14.977.351 de Cai (Valle) “. =y
Rector Universidad Militar Nueva Granada

Carrera 11 - 101- 8Q » Directo: (571) 612 5501 » PBX: (571) 6500000 Ext. 1001 - 1002 - 1003 = FAX {571) 214 7280
www.umng.edu.co - e-mail: rectoria@ unimilitar.edu.co
Bogota D.C. - Colombia - Sur América




PODER SOLICITUD DE PATENTE EN COLOMBIA

TITULO: DISENO E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE CAPTURA DE
MMOVIMIENTO PARA ANIMACION 3D BASADO EN UN ROBOT HUMANOIDE
A ESCALA 1:4.

ACEPTAMOS:

U e, rﬁx?«milc,@;j &>
LUZ CLEMENCIA DE PAEZ '
C.C. 35.456.344 de Usaquén

TP 23.555 del €.5.4.

JORGE CHAVARRO ARISTIZABAL
C.C. 16.209.380 de Cartago (Valle)
TP 40.119 del C.S.J.

OSCAR FERNANDO CORREA BARBOSA
C.C. 79.524.634 de Bogota
TP 71.027 del C.S.J.

EDNA DARMELY SARMIENTO CHARRY
C.C. 52.006.265 de Bogota
TP 65.794 del C.S.J
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UNIVERSIDAD MILITAR
NUEVA GRANADA

Rectoria

CESION
Los abajo firmantes (LOS CEDENTES)

Alvaro Joffre Uribe Quevedo
Byron Alfonso Pérez Gutiérrez
Lizeth Johanna Vega Medina
Hernando Efrain Leon Rodriguez

en su caracter de inventores /disefiadores con domicilios en: Cra13 #152-80, apt. 1102,
Carrera 64#103C-29 Apt. 401, Calle 22B No. 64 - 27 Apto 715 Torre 4 y Carrera 91 No. 133 A
20, de la ciudad de Bogota, Colombia, respectivamente, por el presente documento
declaramos que cedemos todos y cada uno de los derechos que le corresponden o puedan
corresponderle sobre la siguiente invencion denominada “Disefio e implementacion de un
sistema de captura de movimiento para animacién 3D basaglo €n un robot humanoide a

escala 1:4”. .
L]

a: UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA
con domicilio en la Carrera 11 # 101 — 80 Bogota, Colombia

En prueba de la mutua aceptacion de esta cesién ambas partes CEDENTES y CESIONARIO
firman el presente documento.

Dado y firmado en Bogota D. C.

A los nueves (9) dias de diciembre de dos mil catorce (2014).

Alvaro Joffre Uribe Qu;svedo Byron Alfonso Pérez Gutiérrez
A 4
“\w\vo 3-" IJ""L U"\‘L Q_rﬂ"n;ki! W

El Cedente edefite ~

C.C. 80.084.378 de Bogota C.C. 79.877.536 de Bogota

Lizeth %-a Vega Medina Henyjndo Efrain Leon Rodriguez
L feet” ol Jernde Jutr R

I /

El Cedeﬁf‘\* El\Cédente
C.C. 1.032.440.522 de Bogota CLC. 7.229.044 de Duitama

/

/ o=

UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA

Q\m”

Mayor General EDUARDO PkERRERA BERBEL - Rectory 39/

El Cesionario

Carrera 11 - 101- 80 » Directo: (571) 612 5601 « PBX: (571) 6500000 Ext. 1001 - 1002 - 1003 « FAX (571) 214 7280
www.umng.edu.co - e-mail: rectoria@unimilitar.edu.co
Bogota D.C. - Colombia - Sur América
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SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO /LCQ
NIT : 800.176.089-2
i
Industria y Comercio ‘
SUPERINTENDENCIA Bogot4 D.C., Diciembre 23 de 2014 - 12:31:15
RECIBIDO DE : CAVELIER ABOGADOS NI 860.041.367
*** Soporte del Pago ***
TIPO PAGO BANCQ CUENTA Na PAGO EECHA PAGQO VR PAGO

CONSIGNACION BANCO DE BOGOTA 062754387 669320875 23/12/2014 3.008.250.00

*** Conceptos Pagados ***

CANT. RENTISTICO CONCEPTQO Ve UNDITARIO  Vr CONCFPTO
150005-01-01 SOLICITUDES 2%%%{'9 E25D°E FNR\.%WE%;NDE SOL. DE 386.250.00 386.250.00

$386.250.00

SON: "*TRESCIENTOS OCHENTA Y SEIS MIL DOSCIENTOS CINCUENTA PESOS MONEDA CORRIENTE***

Responsable:

Recibo de Caja Aplicado al E&Eediente No.

SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIAY COMERCIO
AR RN g1
LA |
No. 14-283140- -00000-0000
Fecha 2014-12-24 14.27 47  Dep. 2020 DIR.NUEVASCR
Tra 2 PATENTES Eve'1 REGDEPOSITC }
Act 411 PRESENTACION Folios: 2 L}

- 2026~ |- 003<3
Qol© ~
Sede Centro: Carrera 13 No. 27 - 00 Pisos 3,4,5 y 10 Bogota, D.C.- Colombia

Web: www.sic.gov.co e-mai: Info@sic.gov.co Conmutador: (571) 5870000 Fax: (571) 5870284 Linea: 018000-910165 Call Center: (§71) 6513240

. Diclembre 23 de 2014 - 12:31:18
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Industria y Comercio

SUPERINTENDENCIA DE INDUSTRIA Y COMERCIO
DIVISION DE NUEVAS CREACIONES

s vasion Mmoo oo EXTRACTO PARA PUBLICACION
SUPERINTENDENCIA SOLICITUD DE PATENTE DE INVENCION
(21) N° de solicitud: (51) Int CL: G09B 23/00

22) Fecha de solicitud;

(30) Prioridad ~ (31) No. Prioridad (32) Fecha

(71)Solicitante(s) ~ UNIVERSIDAD MILITAR NUEVA GRANADA
(33) Pais

(72) Inventor(es) ~ ALVARO JOFFRE URIBE QUEVEDO
Y OTROS

(74) Apoderado: ~ LUZ CLEMENCIA DE PAEZ

(54) Titulo: ~ DISENO E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE CAPTURA DE MOVIMIENTO PARA ANIMACION 3D BASADO EN

UN ROBOT HUMANOIDE A ESCALA 1:4

Resumen:

La presente invencion se refiere maniqui humanoide para

captura de movimiento es un dispositiva que utiliza datos de

orientacion de las distintas articulaciones capturados a través

de sensores inerciales y potenciometros para ser

transmitidos

y procesados con tarjetas electrénicas y presentados ante una

interfaz de usuario en computador para la ejercitacion de

mano.
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PATENTE DE INVENCION | | MODELO DE UTILIDAD | | AT 53 ueuhlun 405/00

Indicacién que se solicita una patente.

Datos de identificacion del solicitante o de la persona que presenta la sclicitud

[

Descripcion de la invencion

-

Dibujos de ser eslos pertinentes

L1

Comprebante de pago de las tasas establecidas (De serel caso-formato de-descuento)

Completa I_—_l Incompleta D

PATENTE DE INVENCION PCT D MODELO DE UTILIDAD PCT D Art.33 Decision 486/00, Circular Unica

]

Indicacion que se solicita una PCT

Copia de la solicitud en espariol, tal como fue presentada inicialmente (capitulo descriptivo,
relvindicatorio, resumen)

Dibujos de serestos pertinentes

Comprobante de pago de las tasas establecidas (de ser el caso formalo de descuento)

Completa D Incompleta L—J

g

DISENO INDUSTRIAL (Art. 119 Decision 486/00)
r
| .. D Indicacion que se solicita Disefio industrial |
D Datos de identificacion del solicitante o de la persona que presenta la sclicitud
D Representacion grafica y fotografica del Disefic.industrial.a muestra del material que incerpora el -‘
disefio
D Comprobante de pago de las tasas establecidas
Completa D Incompleta- D
ESQUEMA DE TRAZADO | (Art. 92 Decision 486/00)
!_ D Indicacion que se solicita un esquema de trazado l
i—! Datos de identificacion del solicitante o de la persona que presenta la salicitud
] Representacion grafica de un esquema de trazado
e
D Comprobante de pago de las tasas establecidas

Completa ﬁ Incompleta D
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