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@Resumen:

Dispositivo, sistema y método de sefializacion vial.

Se describe un dispositivo, un sistema que
comprende dicho dispositivo y un vehiculo para su
despliegue que permiten implementar un método de
sefializacion vial que evita la intervencién de
personas, evitando de esta manera siniestros y
riesgos que pueden ocurrir durante operaciones de
sefializacion vial como pueden ser cortes selectivos
de carriles en vias. El sistema de la invencion
comprende dos elementos que trabajan de forma
asociada por una parte una serie de dispositivos, en
realidad se hara uso de mas de uno generando lo que
denominamos conos ya que los dispositivos tienen
preferiblemente esa forma externa de cono; por otra
parte se describe en este documento el vehiculo que
distribuye y coloca dichos dispositivos, estando el
vehiculo y dispositivos de sefializacién asociados
mediante medios de comunicacion y medios de
geolocalizacion preferiblemente instalados en el
vehiculo, si bien alguno de los dispositivos pueden
llevarlos incorporados.
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DESCRIPCION
Dispositivo, sistema y método de sefializacién vial.
OBJETO DE LA INVENCION
La presente invencion estd dirigida a al campo de la sefializacion y balizamiento vial.

La presente invencion permite delimitar carriles y zonas de obras en vias mediante la
disposicion de elementos sefalizadores méviles e inteligentes a modo de conos que
comprende una serie de elementos electrénicos.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Con frecuencia, la ordenacién de la circulacién motivada por la presencia de una zona fija de
obras requiere el cierre de uno 0 mas carriles a la circulacion, y/o el desvio de ésta a carriles
provisionales, generalmente paralelos a los originales.

Los vehiculos que transiten por un carril que se vaya a cerrar deberan:
-Converger con los de un carril contiguo del mismo sentido

-Desviarse a otro carril provisional

-Efectuar sucesivamente las dos maniobras anteriores.

Cuando sélo se cierre un carril a la circulacién, éste podrd ser interior o exterior, y los
vehiculos que por él transiten deberan converger con los del carril contiguo del mismo
sentido. El cierre del carril se hara disminuyendo linealmente su anchura, de forma que la
cotangente del angulo formado por la linea inclinada de cierre del carril con el eje de la via
no sea menor de VL/1.6, siendo VL (km/h) la velocidad limite de los vehiculos al principio del
cierre del carril.

Cuando se cierren sucesivamente dos o mas carriles, se aplicara la regla anterior en tantas
fases como carriles se cierren manteniendo entre cada dos fases consecutivas un tramo de
via de anchura constante, cuya longitud (m) no debera ser inferior a VL/0.8, siendo VL
(km/h) la velocidad limitada de los vehiculos al principio de dicho tramo de anchura
constante.

Normalmente este tipo de operaciones se realizan manualmente con personas que van
colocando cada cono — dispositivo de balizamiento- en una posicién concreta en relacion
con el carril que se quiere manipular, esto conlleva un alto riesgo para los operarios pues se
producen accidentes y a la vista esta la siniestralidad que se da durante este tipo de tareas.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

La invencion aqui descrita presenta una solucion al problema anteriormente planteado de
sefalizacion y balizado de vias de forma automatica y precisa sin hacer uso, y arriesgar,
operarios durante su utilizacién para, por ejemplo, un corte selectivo de un carril en una via.
Con ello se evita la problemética actual que existe en el mantenimiento de carreteras, con
una alta siniestralidad laboral. Se desarrollara un enjambre de conos y dispositivos de
sefializaciébn que modificaran su ubicacién en funcion de donde esté situado el robot
coordinador denominado robot-guia. De esta forma, se sefalizara constantemente de forma
segura y apropiada la zona de la carretera en la que se estan llevando a cabo labores de
mantenimiento.

Para ello se describe un sistema robotizado autbnomo capaz de realizar las tareas de
sefalizacidon y balizamiento mediante el despliegue controlado y selectivo de dispositivos
2
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sefalizadores especificos que se describen a continuacion.

La invenciéon comprende dos elementos que trabajan de forma asociada. Por una parte una
serie de dispositivos sefializadores o balizas robotizadas, cuyo numero dependera de la
situacion y conformaran el denominado “enjambre de conos” ya que los dispositivos tienen
preferiblemente esa forma externa de cono; por otra parte se describe en este documento el
vehiculo que distribuye y coloca dichos dispositivos, estando el vehiculo y dispositivos de
sefializaciébn asociados mediante medios de comunicacion y de geolocalizacion. Estos
equipos van preferiblemente instalados en el vehiculo, si bien algunos pueden ir instalados
en los dispositivos...

El primer dispositivo o robot-guia es el primero en ser depositado por el vehiculo y el resto
de dispositivos pueden modificar su ubicacion en funcién de dénde esté situado dicho robot-
guia de manera automatica. Esto se debe a que cada dispositivo tiene capacidad de actuar
en funcién de su entorno ya que va equipado con sensores y/o camaras que pueden “ver” el
entorno, realizando capturas de imagenes (estaticas o en movimiento) del entorno y
procesandolas mediante un unidad de proceso que comprende cada dispositivo; de esta
forma, se sefializara mediante la deposicién controlada de dispositivos y el posicionamiento
de los mismo de forma autbnoma y auto-gestionada, constantemente de forma segura y
apropiada la zona de la carretera en la que se estan llevando a cabo labores de
mantenimiento.

El dispositivo en forma de cono esta compuesto por dos partes, una carcasa exterior que
cumple con la normativas vigentes que regulan dicho tipo de sefalizaciones; para ello el
dispositivo lleva incorporada una banda reflectante en todo su contorno asi como unas
balizas de LEDs que se encenderan de forma automatica en funcién de la luminosidad
existente asi como de manera manual en funcién de las necesidades. Dado que el
dispositivo permanecera a la intemperie éste presenta un elemento de encapsulamiento
destinado a proteger al menos el interior del cuerpo (2) de agentes externos tales como
agua En la parte inferior del dispositivo se encuentra implementada toda la parte movil del
mismo asi como los mecanismos y moédulos necesarios para su funcionamiento, estos
elementos quedan ocultos por la carcasa exterior dejando una altura libre entre la carcasa
exterior y el suelo de aproximadamente 5 cm para facilitar el desplazamiento del dispositivo.

Cada dispositivo, 0 al menos el dispositivo robot guia, tiene capacidad de detectar marcas
viales longitudinales tanto de separacién de carriles como de borde de calzada, con ello se
consigue evitar la invasion de carriles abiertos al trafico. Para dicha deteccion se hace uso
de sensores, como pueden ser camaras especificas que capturan imagenes que luego son
procesadas por una unidad de proceso.

De esta manera una vez detectados los carriles, el primer dispositivo denominado robot-guia
se posiciona y el resto de dispositivos se posicionan en funcion de éste, dado que la
ubicacién original de cada uno de ellos ha sido marcada y determinada al depositarlos
mediante el modulo de geolocalizacion del vehiculo usado para su despliegue. Para poder
conocer en todo momento la posicion de los dispositivos cualquier cambio de su posicion
deber ser comunicado a dicho vehiculo. Para ello cada dispositivo tiene un modulo de
comunicaciones inalambricas que permite enviar y recibir datos e informacion — en este caso
referido a posicién pero pueden ser otros- al vehiculo. De esta manera se tiene constancia
en tiempo real de donde esta cada dispositivo y vehiculo. Con los datos determinados en la
imagen procesada se genera una orden de movimiento que comprende datos de la posicion
actual y de la posicion final en funcién de los elementos determinados, es decir que tiene en
cuenta el posicionamiento respecto a carriles, lineas, obstaculos u otros dispositivos; dicha
orden de desplazamiento es ejecutada por los distintos médulos de desplazamiento de cada
dispositivo; esto se puede llevar de forma autbnoma, es decir, cada dispositivo determina los
3
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elementos anteriormente citados y €l mismo realiza todo el proceso de movimiento, o bien
de forma manual, siendo un agente externo quien opera y controla el movimiento del
dispositivo de forma remota.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Estas y otras caracteristicas y ventajas de la invencion, se pondran mas claramente de
manifiesto a partir de la descripcion detallada que sigue de las formas preferidas de
realizacion, dadas Unicamente a titulo de ejemplo ilustrativo y no limitativo, con referencia a
las figuras que se acompafan.:

Figura 1 En esta figura se muestra una vista en perspectiva del dispositivo objeto de la
invencion.

Figura 2 En esta figura se muestra una vista en perspectiva del médulo de desplazamiento
del dispositivo.

Figura 3 En esta figura se muestra una vista en perspectiva del médulo de desplazamiento
del dispositivo con los medios de fijacién al cuerpo montados sobre él.

Figura 4 En esta figura se muestra una vista en perspectiva del vehiculo portador
cargado de dispositivos en una primera posible realizacién del mismo.

Figura 5 En esta figura se muestra una vista en perspectiva del vehiculo portador
cargado de dispositivos en una segunda posible realizacién del mismo.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

En una realizacion preferida del objeto de la invencion se procede a balizar y sefializar una
zona en la que se lleva a cabo el corte de un carril de una via. Para ello y se hace uso de al
menos un vehiculo (20) como el mostrado en la figura 4 o en la figura 5 adaptado para la
distribucién de al menos un dispositivo (1) de sefializacién vial como el que se observa en la
figura 1. Dicho dispositivo comprende un cuerpo (2) hueco caracterizado porque comprende
en el interior del cuerpo (2) y conectados entre si:

e una unidad de proceso (8) destinada a generar 6rdenes para operar el dispositivo
1),

¢ unos medios de suministro de energia (9) autbnomos y recargables,

e un modulo de desplazamiento (3) como el que se observa en la figura 2 que
comprende un moédulo de control conectado a la unidad de proceso (8) destinado a
controlar movimientos del dispositivo (1); movimientos que se llevan a cabo mediante
un motor y una transmision que comprende al menos una rueda con neumético.
Dicho mddulo de desplazamiento (3) comprende unos medios de fijacion como lo
gue se muestran en la figura 3 destinados a fijar el modulo de desplazamiento (3) al
interior de cuerpo (2) estando dichos medios de fijacion adaptados para posicionar
dicho cuerpo (2) a una distancia aproximada de 5 cm del suelo.

e un moddulo de vision artificial (4) destinado a captar al menos una imagen estatica o
en movimiento del entorno del dispositivo (1) y hacerla llegar al menos a la unidad de
proceso (8), y

e un modulo de comunicaciones (5) adaptado para establecer al menos un canal de
comunicacion para trasmision de datos de forma inaldmbrica ya que comprende un
elemento habilitador de comunicaciones inalambricas.

Dado que el vehiculo (20) dispone de un elemento geolocalizador (6) destinado a obtener al
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menos datos referidos a la localizacion y/o posicion del mismo, se puede obtener la posicion
y localizacion de cada dispositivo (1) en el instante en que abandona el vehiculo (20) al ser
depositado sobre la via. Tanto los sistemas de posicionamiento del vehiculo (20) que forma
del sistema aqui descrito como un sistema de gestion de mapas son procesos
independientes que correran en paralelo recibiendo comunicaciones asincronas
provenientes de los sensores. Andlogamente, en cualquier momento pueden ser
consultados acerca del mapa del entorno o de la posicion concreta del vehiculo (20)
sistema, proporcionando asi la ultima informacién disponible.

El mapa del entorno que genera el sistema de gestion de mapas almacena la probabilidad
de existencia de linea de carretera en cada una de las celdas de una cuadricula. El tamafio
de estas celdas es definido en el arranque del sistema, si bien idealmente ser4 de 50mm,
para coincidir con la mitad del ancho minimo de una linea de carretera. Esto asegura, en
virtud del teorema de muestreo de Nyquist-Shannon, que todas las lineas de carretera
estaran representadas en el mapa; al mismo tiempo que mantiene el coste computacional lo
mas bajo posible.

Una vez depositado el dispositivo (1) mediante el vehiculo (20) se procede a realizar un
analisis del entorno, para ello mediante el médulo de visién artificial (4), que comprende al
Menos una camara, se procede a realizar una captura de imagen del entorno del dispositivo
(1) y hacerla llegar al menos a la unidad de proceso (8).

En la imagen pueden aparecer o no otros dispositivos (1) si se ha efectuado una colocacién
anteriormente, por lo que la imagen puede ser analizada de dos modos, en un modo se
procede a detectar lineas de la calzada, y en otro se procede a detectar distintos elementos
como pueden ser obstaculos u otros dispositivos (1) cono.

Para ambas operaciones es necesaria una calibracion previa realizada en un entorno
controlado con la que obtener una correlacion entre pixel en la imagen y mm. En el mundo
real. Para esta labor se sigue el algoritmo de Zhang en el que se obtienen una serie de
imagenes en las que se presenta un patrén geométrico con el que rectificar parametros
intrinsecos y extrinsecos del sensor. La calibracion se realiza una vez en la vida del
dispositivo (1).

En el caso de deteccion de lineas y carriles, se considera un sistema hibrido, en el que la
deteccion de las lineas se realiza en cada uno de los dispositivos (1), y un post-
procesamiento tras la deteccidn se realiza en el sistema de control, en el vehiculo (20),
donde se podran implementar filtros de particulas o clasificadores. Para la deteccién de
lineas de carretera se lleva a cabo un primer procesado de imagenes en el dispositivo (1),
procesado consistente en 1) rectificacion de la imagen segun calibracion previa para
eliminar distorsiones en la imagen, 2) calculo de homografia y obtencién de imagen a “vista
de pajaro”’, 3) deteccidon de lineas candidatas usando el algoritmo de Canny y la
transformada de Hough, 4) uso de criterios geométricos para filtrar dichas lineas candidatas,
y 5) creacion de mapa de ocupacion de celdas para indicar posicion de las lineas respecto al
observador. El procesamiento se realiza en un ordenador central que puede estar ubicado
en el vehiculo (20) — el cual dispone de medios de comunicacion preferiblemente
inalambrica para realizar conexiones de datos- pero es accesible al dispositivo (1) mediante
el médulo de comunicaciones (5). El mapa de ocupacién de celdas se utiliza posteriormente
en la unidad de proceso (8) para determinar la ruta a seguir por el dispositivo (1).

Para la determinacién de carriles se toman las lineas con pendiente adecuada mas

cercanas al punto de origen del observador. Para ello es crucial el calculo del punto de

horizonte, que se realiza buscando acumulaciones de intersecciones de lineas candidatas

en la imagen en vecindades, método denominado como “calculo de la pseudomoda”. En
5
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casos en los que se conozcan una serie de constantes de la escena como pendiente
maxima, minima, posicién fija de la camara, etc. es posible asumir una linea de horizonte fija
para el sistema.

Cuando se trata de localizar otros dispositivos (1), balizas, u obstaculos, el proceso consiste
en la obtencion de la imagen original en color, el preprocesado (llevado a cabo en el propio
dispositivo (1)) que conlleva colorimetria para analizar por separado objetos candidatos a
ser dispositivos (1), balizas u obstaculos. En el caso de deteccion de otros dispositivos (1),
se comienza por la obtencién del canal R del espacio de color RGB, obtencion del canal V
del espacio de color HSV, suma de canales R (RGB) y V (HSV), y una binarizacién para
resaltar zonas cercanas al rojo con informacién de color. Posteriormente se lleva a cabo una
segmentacion donde se ejecutan funciones de deteccion de regiones conexas (blobs) con la
gque se encuentran una serie de blobs candidatos. Estos candidatos se filtran por tamafio
teniendo en cuenta umbrales minimos y maximos.

Sobre estos blobs candidatos se realiza una clasificacion utilizando caracteristicas de
morfologia para acotar el tipo de objeto a buscar segun: tamafio, circularidad, &ngulo entre
aristas y otros parametros. Una vez se detectan los objetos presentes en la imagen
analizada, se localizan las bases de dichos objetos (es decir, la parte de dichos objetos en
contacto con la calzada) para medir posteriormente la distancia entre dispositivo (1)
observador y objeto.

A continuacion se realiza una transformacion de la imagen por homografia utilizando
informacion generada previamente en un proceso de calibracion. De este modo se obtiene
una imagen a “vista de pajaro” de la escena sobre la que se calcula un mapa de ocupacion
de celdas sobre el que poder medir 1) la distancia del dispositivo (1) observador a los
elementos localizados, con una precision dependiente de la calibracién previa, y 2) el angulo
entre el observador y el elemento. Esta operacion se lleva a cabo preferentemente pero no
de forma excluyente en el vehiculo (20) u otro centro de tratamiento de datos.

El dispositivo (1) debe cumplir con la normativa vigente y estar a la intemperie por lo tanto
éste comprende un elemento de encapsulamiento destinado a proteger al menos el interior
del cuerpo (2) de agentes externos tales como agua. Ademas incluye unos medios de
sefalizaciéon luminica (7) destinados a emitir sefales luminosas; dichos medios de
sefializacién luminica (7) se encuentran preferiblemente ubicados en una parte superior del
dispositivo (1).
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (1) de sefializacion vial que comprende un cuerpo (2) hueco
caracterizado porque comprende en el interior del cuerpo (2) y conectados entre si:
e una unidad de proceso (8) destinada a generar 6rdenes para operar el dispositivo
1),
¢ unos medios de suministro de energia (9) autbnomos y recargables,
e un modulo de desplazamiento (3) que comprende un modulo de control conectado a
la unidad de proceso (8) destinado a controlar movimientos del dispositivo (1),
e un modulo de vision artificial (4) destinado a captar al menos una imagen del entorno
del dispositivo (1) y hacerla llegar al menos a la unidad de proceso (8), y
e un modulo de comunicaciones (5) adaptado para establecer al menos un canal de
comunicacion para trasmision de datos.

2. Dispositivo (1) segun reivindicacion 1 caracterizado porque adicionalmente
comprende unos medios de sefalizacion luminica (7) destinados a emitir sefiales luminosas.

3. Dispositivo (1) segun reivindicacion 2 caracterizado porque los medios de
sefializacién luminica (7) se encuentran ubicados en una parte superior del dispositivo (1).

4, Dispositivo (1) segun reivindicacibn 1 caracterizado porque el modulo de
desplazamiento (3) comprende:

- al menos un motor, y

- una transmision que comprende al menos una rueda con neumatico.

5. Dispositivo (1) segun reivindicacion 1 caracterizado porque el moédulo de vision
artificial (4) comprende al menos una cadmara digital que a su vez comprende al menos una
lente y sensor de obtencion de imagenes.

6. Dispositivo (1) segun reivindicacion 1 caracterizado porque el modulo de
comunicaciones (5) comprende al menos un elemento habilitador de comunicaciones
inalambricas.

7. Dispositivo (1) segun reivindicacion 1 caracterizado porque comprende al menos un
elemento de encapsulamiento destinado a proteger al menos el interior del cuerpo (2) de
agentes externos tales como agua.

8. Sistema de sefializacion vial caracterizado porque comprende al menos un vehiculo
(20) asociado a al menos un dispositivo (1) como el descrito en las reivindicaciones 1 a 7,
vehiculo (20) caracterizado porque comprende un elemento geolocalizador (6) destinado a
obtener al menos datos referidos a la localizacion y/o posicion del dispositivo (1).

9. Método de sefalizacion vial que hace uso del sistema de la reivindicacion 8
caracterizado porque comprende:
e depositar al menos un dispositivo (1) que se encuentra en el vehiculo (20),
e determinar una posicion de deposicion del dispositivo (1) mediante el elemento
geolocalizador (6) del vehiculo (20),
e realizar un captura de datos del entorno del dispositivo (1) mediante el médulo de
vision artificial (4), donde dicha captura comprende al menos una imagen,
e hacer llegar la imagen a la unidad de proceso (8),
e pre-procesar dicha imagen en el dispositivo (1) mediante la unidad de proceso (8),
e hacer llegar el resultado de la etapa anterior a un ordenador central accesible por el
dispositivo (1),
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procesar en el ordenador central la imagen recibida pare determinar en la imagen al
menos uno de los siguientes elementos:

- carriles,

-lineas de carril,

- obstaculos, y

-otros dispositivos (1)
generar al menos una orden de movimiento que comprende datos de la posicién
actual y de la posicion final en funcion de los elementos determinados,
enviar la orden al modulo de desplazamiento (3), y
ubicar el dispositivo en la posicion final mediante el médulo de desplazamiento (3).

Método segun reivindicacion 9 caracterizado porque adicionalmente comprende

modificar la posicion de al menos un dispositivo (1) en funcién de al menos uno de los
elementos determinados como resultado del proceso de imagen.
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Fecha de Realizacion de la Opinion Escrita: 22.06.2014

Declaraciéon

Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986)

Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986)

Reivindicaciones
Reivindicaciones

Reivindicaciones
Reivindicaciones

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial
examen formal y técnico de la solicitud (Articulo 31.2 Ley 11/1986).

Base de la Opinién.-

1-10

9,10
1-8

SI
NO

SI
NO

. Este requisito fue evaluado durante la fase de

La presente opinion se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201330328

1. Documentos considerados.-

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacién de esta opinién.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 WO 8805583 Al (ROYDEN ELECTRONICS) 28.07.1988
D02 US 2012256385 Al (PUJOL JOHN J) 11.10.2012
D03 US 6726434 B2 (ORTHAUS et al) 27.04.2004

2. Declaracion motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucion de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracion

Falta de Actividad Inventiva

Reivindicacién n° 1
Se establece el documento D01 como el méas proximo del Estado de la Técnica.

Dicho documento D01 hace referencia a avisadores de trafico iluminados y contiene:
-Una unidad de proceso (9) (ver pagina 11; lineas 13-16; figura 1).

-Una fuente de energia (5) (ver pagina 11; lineas 1-5; figura 1).

-Un sensor electo-6ptico (7) (ver pagina 11; lineas 5-9; figura 1).

-Un modulo de comunicaciones (20) (ver pagina 11; lineas 13-16; figura 1).

La diferencia entre el documento D01 y la reivindicacién n° 1 radica en que en DO1 el cono no se puede mover de forma
auténoma, es decir, no se desplaza de forma auténoma.

El efecto técnico de esta diferencia es el desplazamiento del cono.

El problema técnico objetivo es como desplazar el cono.

Este problema y su correspondiente solucion ya aparecen en el documento D02, que divulga un cono de trafico con ruedas
(ver parrafos 0021, 0022).

En consecuencia, la reivindicacion n® 1 de la solicitud carece de Actividad Inventiva a la vista de lo divulgado en los
documentos D01 y D02 (Art 8 LP).

Reivindicacién n° 2
El objeto de la reivindicacion n° 2 se puede encontrar en el documento DO1 (ver pagina 11, lineas 17-22; figura 1). Por tanto,
la reivindicacién n° 2 carece de Actividad Inventiva (Art 8 LP).

Reivindicacién n° 3

El hecho de que los medios de sefializacién luminica se encuentren ubicados en una parte superior del cono no es mas que
una opcioén normal de disefio, por tanto, obvia para un experto en la materia. Por consiguiente, la reivindicacion n® 3 carece
de Actividad Inventiva (Art 8 LP).

Reivindicacion n°® 4

El documento D02 ya contiene un médulo de desplazamiento (10) con ruedas. La adicién a este médulo de un motor se
considera que no requiere ningun esfuerzo inventivo. En consecuencia, la reivindicacion n° 4 carece de Actividad Inventiva
(Art 8 LP).

Reivindicacién n° 5

El documento D01 ya sugiere la utilizacion de un sensor electro-6ptico (7). La utilizacion de una camara digital para grabar
imagenes se considera que no requiere ningun esfuerzo inventivo para un experto en la materia. Por tanto, la reivindicacion
n° 5 carece de Actividad Inventiva (Art 8 LP).

Reivindicacion n°6
El hecho de que las comunicaciones sean inalambricas es una medida considerada obvia para el experto en la materia. Por
consiguiente, la reivindicacion n° 6 carece de Actividad Inventiva (Art 8 LP).

Reivindicacion n°7
El objeto de la invencién recogido en la reivindicacion n°® 7 ya aparece en el documento D01 (ver pagina 14, lineas 13-18).
En consecuencia, la reivindicacion n°® 7 carece de Actividad Inventiva (Art 8 LP).

Reivindicacion n° 8

Un vehiculo para el posicionamiento de conos se conoce del documento DO3. La adicion a dicho vehiculo de un sistema
GPS para su posicionamiento es una mera medida considerada obvia para un experto en la materia. Por tanto, la
reivindicacion n° 8 carece de Actividad Inventiva (Art 8 LP).
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