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La presente invencion se refiere a un novedoso, original y practico Sistema Auténomo de Rescate que funciona sobre la
embarcacién comandado de manera inteligente por una plataforma de programas software y hardware que rescatan en forma
autébnoma a las personas que se caen al agua. El Sistema opera a partir del momento en que la persona cae fuera de cubierta al
agua. A partir del momento en el que la pulsera que porta el pasajero toca el agua, emite una sefial que por radio frecuencia envia
dos dérdenes: una que hace sonar una alarma y la otra le avisa a un robot que salga al rescate y lo trae a la embarcacién sin
intervencién de personas que lo accionen, es decir de manera inteligente y autébnoma.
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SISTEMA AUTONOMO DE RESCATE DE PERSONAS PARA -

EMBARCACIONES Y NAUFRAGIOS

MEMORIA DESCRIPTIVA

El Sistema de Rescate cuenta con robots que se encuentran instalados en las
darsenas a nivel de flotacion, que estan ubicadas a los costados traseros de la
embarcacion y, desde alli, los robots se accionaran de manera autbnoma.

La cantidad de robot la determinara la cantidad de pasajeros que este
estipulada para cada embarcacion.

El sistema funciona de la siguiente manera: Cada tripulante, sin exc\epcién,‘
. deberd portar una pulsera con cierre magneético de seguridad que sera
colocada en un brazo a la altura de la mufieca al momento de embarcar.
Cuando la pulsera se encuentra fuera del radio de la cubierta y toca el agua,.
dicha pulsera emite dos sefiales: una de radio que triangulada por tres
receptores dan la posicion exacta al robot y, la otra sefal, porta | las
coordenadas del GPS. Con esas dos sefiales el robot es enviado por el sistema
al agua, con la informacion recibida, sale a la busqueda de la ~persona
orientada por las sefiales que le envié la pulsera. Una vez que encuentra a' la
persona. El Sistema envia dos érdenes de radio al robot: una de las ordenes es

la de adherirse a la pulsera y la otra orden, es que se infle un salvavidas,’

HOJA DE REEMPLAZO (Regla 26)
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similar a un airbag, que es transportado en un compartimiento del robot: La
persona puede sujetarse al salvavid_és. El Sistema programa que a los cinco
segundos que la persona fue encontrada por el rdbot y ya esta sujeta a la
pulsera el sistema da una orden que hace accionar el malacate de rescate.
En caso de hundimiento o naufragio de la embarcacion el Sistema cuenta con
sensores de orientacién horizontal y yertical que registran las variaciones del
barco y si detecta que se estd hundiendo el Sistema hace el cambio al _éistema
. de emergencia que pasa a las balsas de rescate. De la misma forma que el
Sistema funcionaba en el barco ahora funciona igualmente en las balsas, que
triangulan la posicion de la pulsera exactamente igual que la embarcacion. Las-
balsas dan las coordenadas, y los robots que se encuentran en las balsas
salen al rescate comportandose con el mismo protocolo y forma de rescate que

el de la embarcacién principal.
DESCRIPCION

La presente invencion se refiere a un novedoso, original y practico Sistema

il

Auténomo de Rescate que funciona sobre la embarcacion comandado de
manera inteligente por una plataforma de programas software y hardware que
rescatan en forma autonoma a las personas que se caen al agua. El Sistema

opera a partir del momento en que la persona cae fuera de cubierta al agua. A
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partir del momento en el que la pulsera que porta el pasajero toca el agua,
emite una sefial que por radio frecuencia envia dos 6rdenes: una que hace
sonar una alarma y la otra le avisa a un robot que salga al rescate y lo trae a la
embarcacion sin intervencion de personas que lo accionen, es decir de manera

!

inteligente y auténoma.

OBJETO DE LA INVENCION

El objeto de esta invencion es salvar vidas de personas que caen el agua,‘del
mismo modo actiia en caso de producirse un naufragio. El Sistema rescata a
toda la tripulacién que este en el agua

En general, y como es sabido, todas las embarcaciones cuentan con
equipamiento de rescate por normas y que son de utilidad para las p“er_spnas
‘que sepan nadar. Con este equipamiento es indispensable que alguien
intervenga.y que haya personas vigilando que ningun tripulante caiga por la
borda. Como la experiencia lo indica, los recursos existentes en la actualidad
no son suficientes para salvar vidas, ya sea porque las personas no saben
nadar o porque pueden caer inconscientes al agua. En caso de que sepa

nadar se le alcanza un salvavidas. En caso de que lo vean caer, llegar a

rescatarlo lleva un tiempo prolongado.

'HOJA DE REEMPLAZO (Regla 26)
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Otra caracteristica a observar, ya sea en embarcaciones medianas de pesca
en alta mar en mares polares, es que si la persona sabe nadar el retroceso del
rescate es muy lento y la persona muere por hipotermia.

En el caso de cruceros que cuentan con escotillas de rescate con motos de
agua, tiene que encontrarse en mar abierto para realizar el giro, es sabido que
no se puede frenar la velocidad bruscamente sobre el agua, y esto obliga a la
embarcacion a girar. Si consideramos que viaja a una velocidad promedio 25 a
30 nudos si una persona cae a esa velocidad la embarcacion demora un

tiempo relativamente prolongado para rescatarlo y si no sabe nadar seria fatal

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION
SISTEMA AUTONOMO DE RESCATE DE PERSONAS PARA

EMBARCACIONES Y NAUFRAGIOS

La presente invencion se refiere a un novedoso, original y practico Sistema de
Rescate Auténomo que funciona sobre la embarcacion comandado de manera
autébnoma por un

Sistema de Rescate inteligente por medio de un software que ejecuta a varias
interfaces por esa razén no se puede referir a una sola figura todas interacttan

entre si.
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El sistema funciona con los tripulantes de la embarcacién que deberan portar
una pulsera con cierre magnético de seguridad que sera colocada en un brazo
a la altura de la mufieca FIGURA 2 cuando la pulsera se encuentra fuera del
radio de la cubierta FIGURA 3 y cuando la pulsera toca el agua la pulsera
FIGURA 2-4 emite una sefal a la radio FIGURA 2-1 y GPS FIGURA 2-2 se
comunica con la radio FIGURA 2-1 le emite una sefial con las coordenadas que
sale por la antena FIGURA 2-1.2, 2-1.3 que cuando emite la senal que es
decepcionada por los tres receptores FIGURA 3-1, 3-1.2, 3-1.3 y Figura 3
Triangulacién de radio 3-2.1, 3-2.2, y 3-2.3 que el micro procesador recibe las
dos 6rdenes que le dan la posicion exacta por GPS y por triangulacion de radio
al robot FIGURA 1-8, con esas coordenadas el robot es expulsado por el
Sistema al agua FIGURA 5-2 , con esta informacion, el timon FIGURA 1-4.2
sale a la blsqueda cuando encuentra a la persona se adhiere a la pulsera
magnética FIGURA 2-1.3 y FIGURA 1-5.1 que es el motor que mueve el
gancho magnético, FIGURA 1- 5.2 gancho magnético que se agarra a la
pulsera, FIGURA 1-6.3 cilindro de aire comprimido ,FIGURA 1-6.2 Cordel
sujecion del salvavidas al robot , FIGURA 1-6.1 salvavidas y en ese momento
se infla un salvavidas similar a un airbag que es transportado en el robot al que
se puede sujetar la persona y el mismo momento FIGURA 1-6.3 infla una boya
que mantiene a flote al robot FIGURA 1-7 pasados los 5 segundos registrado

por el sistema FIGURA 1-8 que la persona fue encontrada y sujetada a la
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pulsera por el robot automaticamente se acciona el malacate FIGURA5-4 de
rescate sin que intervenga ningin persona el sistema de rescate autbnomo lo
rescata tomado a la persona de la pulsera acercandolo a la embarcacion con el
robot.

En caso de hundimiento o naufragio de la embarcacion el Sistema cuenta con
sensores nivel de escora de orientacion horizontal y vertical FIGURA 5-5 que
registran las variaciones que detecta que el barco se esta hundiendo el
Sistema hace el cambio al sistema de emergencia que pasa a las balsas de
rescate. De la misma forma que el Sistema funcionaba en el barco ahora se
comporta de la misma forma y protocolo en las balsas, que triangulan la
posicion de la pulsera exactamente igual que la embarcacién. Las balsas dan
las coordenadas, y los robots que se encuentran en las balsas salen al rescate
comportandose con el mismo protocolo y forma de rescate que el de la

embarcacién principal.

Orden de las figuras para interpretacion de sistema

Figura 1 Robot
Figura 2 Pulseras
Figura 3Triangulaciones de radio

Figura 4 Darsenas de robot
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Figura 5 Sistema de alojamiento en darsena

FIGURA 1 - Robot

1- Cable de alimentacion del motor de propulsor de robot energia 24volt

2 - Motor propulsor de 24 volt de paso variable

3 - Controladores de motor

4 - Controladores de motores de timén y niveladores de flotacion

4 -1 Motores nivel de flotacion

4 -2 Motor de timén

5 - Controlador gancho de sujecion a la pulsera

5 -1 Motor propulsor gancho sujecion pulsera

5 -2 - Gancho magnético de sujecion a pulsera

6. Controlador salvavidas

6 -1 Salvavidas

6-2 Cordel sujecién salvavidas

6-3 Tubo de aire comprimido que infla salvavidas

7 - Céamara de aire compensadora de flotacién y porta boya que se infla para
gue sujete el peso del robot

8- Microprocesador programable algoritmo que almacena a 3000 nameros

de pulseras reconociendo a la pulseras que contengan el sistema
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FIGURA 2 PULSERAS

1- Microprosesador radio emisor UHF-BHF y FR marina de profundidad
cultivada

1-2 Antena de radio emisora

1-3 Lazo ojal magnético cobertura latex sujecion robot

2- GPS

3- Baterias de alimentacion

4- Sensor de agua

4-1 - Sensores de agua envian sefal por radio que acciona las alarmas

FIGURA 3 TRIANGULACIONES DE RADIO

1- 1.2,1.3,1.4,y 1.5 nodos receptores para triangulacion

2- Pulsera emisora emite la sefal 2.1,2.2,2.3

FIGURA 4 DARSENAS DE ROBOT

1- Popa o parte trasera del barco

2- Deposito para robot

3-Catapulta resorte robot
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4-Malacate que recupera a la persona con el robot y salvavidas

FIGURA 5 SISTEMA DE ALOJAMIENTO EN DARSENA

1- Habitaculo portarobot
2- Piston expulsa robot
3- Cable de alimentacién y cable de recuperacion

4- Malacate de recuperacion
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REIVINDICACIONES

1.- Sistema autébnomo de rescate de personas para embarcaciones,
caracterizado porque comprende una pulsera emisora de sefial que contiene
un sensor de agua, una radio multibanda emisora con antena y baterias, un
GPS que le proporciona la posicién geoestacionaria a la radio, y esas
coordenadas seran emitidas por dicha radio a un sistema que procesara la
informacién de la triangulacion que tendrd dos formas de ubicar a la persona
que porta la pulsera emisora. Una de las formas es por triangulacion y la otra
por posicion geoestacionaria con GPS.

2.- Sistema auténomo de rescate de personas para embarcaciones de acuerdo
al método de la reivindicacién 1, caracterizado por que la triangulacion es
realizada por tres receptores que estan ubicados uno en el centro de la
embarcacion, otro adelante y el otro atras.

3.- Sistema auténomo de rescate de personas para embarcaciones de
acuerdo al método de la reivindicacion 1, caracterizado por que La pulsera
emite una sefial con coordenadas y el sistema toma una de las senales con
posicionamiento geoestacionario y con la otra sefial triangula la posicién de la

embarcacion respecto a la pulsera que porta la persona.
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4.- Sistema auténomo de rescate de personas para embarcaciones de acuerdo
al método de la reivindicacién 1, caracterizado por que cuenta con darsenas
en donde se encuentran los robots que contiene este sistema.

5.- Sistema autonomo de rescate de personas para embarcaciones de acuerdo
al método de la reivindicaciéon 1, caracterizado por que cuenta con darsenas
ubicadas en la parte trasera y a los costados de la embarcacion cada una con
un robot que es comandado por un sistema de radio inalambrica que recibe la
orden de la triangulacion mas la posicién geoestacionaria de la pulsera que
porta la persona.

6.- Sistema auténomo de rescate de personas para embarcaciones de acuerdo
al método de la reivindicacién 5, caracterizado por que el robot es expulsado
por un resorte desde la darsena al agua buscando la posicion geoestacionaria
y la triangulacién de la radio emisora. Una vez encontrada la persona portando
la pulsera, el robot se adhiere magnéticamente a dicha pulsera. En ese
momento se acciona el salvavidas y la boya que mantienen a flote al robot. En
ese momento, el robot manda por radio una sefial a la darsena que contiene un
malacate, y en los cinco segundos siguientes comienza a recoger el cable de
alimentacién del motor del robot trayendo a la persona a la embarcacion.

7.- Sistema autdnomo de rescate de personas para embarcaciones de acuerdo
al método de la reivindicacién 1, caracterizado por que en caso de

hundimiento o naufragio de la embarcacién el Sistema cuenta con sensores
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nivel de escora de orientacion horizontal y vertical que registran las variaciones
que detecta que el barco se esta hundiendo.

8.- Sistema auténomo de rescate de personas para embarcaciones de
acuerdo al método de la reivindicacion 1, caracterizado por que el Sistema
hace el cambio al sistema de emergencia que pasa a las balsas de rescate. De
la misma forma que el Sistema funcionaba en el barco ahora se comporta de la
misma forma y protocolo en las balsas, que triangulan la posicion de la pulsera
exactamente igual que la embarcacion. Las balsas dan las coordenadas, y los
robots que se encuentran en las balsas salen al rescate comportandose con el

mismo protocolo y forma de rescate que el de la embarcacion principal.
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B. SECTORES COMPRENDIDOS POR LA BUSQUEDA

Documentacion minima buscada (sistema de clasificacion seguido de los simbolos de clasificacion)

(CIP) B63C9/00, 9/02, 9/08, B63B23/00, G01519/00, G01S5/02; (CPC) B63C9/0005, B63C2009/0017

Otra documentacion consultada, ademas de la documentacion minima, en la medida en que tales documentos formen parte de los sectores

comprendidos por la bisqueda

Bases de datos electronicas consultadas durante la busqueda internacional (nombre de la base de datos y. si es posible, términos de

bisqueda utilizados) Esp@cenet, Google Patents, Thomson, EPOQUE, INAPI

C. DOCUMENTOS CONSIDERADOS RELEVANTES

Categoria*

Documentos citados. con indicacion. si procede, de las partes relevantes

Relevante para las
reivindicaciones N°

X US 6222484 B1 (SEIPLE, Ronald L.) 24 de Abril 2001

1,3,8

Y Todo el documento 2,4-7
X US 2008/0062816 A1 (LEAL, Stephane) 13 de Marzo 2008 1,3

Todo el documento
Y US 5463598 (SAFESEA SYSTEMS, INC) -2

31 de Octubre 1995

Todo el documento
Y US 5597335 (WOODLAND, Richard L.) 28 de Enero 1997 4-7

Todo el documento

A US 5886635 (BRIARTEK, INC) 23 de Marzo 1999

Todo el documento

™ Enla continuacion del Recuadro C se relacionan otros documentos Los documentos de familias de patentes se indican ¢n el

Anexo

* Categorias especiales de documentos citados:

“A*  documento que define el estado general de la técnica no considerado

como particularmente relevante.

“E”  solicitud de patente o patente anterior pero publicada en la fecha de

presentacién internacional o en fecha posterior.

“L”  documento que puede plantear dudas sobre una reivindicacion de
prioridad o que se cita para determinar la fecha de publicacion de otra

cita o por una razon especial (como la indicada).

“Q” documento que se refiere a una divulgacion oral, a una utilizacion, a

una exposicion o a cualquier otro medio.

“P*  documento publicado antes de la fecha de presentacién internacional

pero con posterioridad a la fecha de prioridad reivindicada.

T

wg

documento ulterior publicado con posterioridad a la fecha de
presentacion internacional o de prioridad que no pertenece al
estado de la técnica pertinente pero que se cita por permitir la
comprension del principio o teoria que constituye la base de la
invencion.

documento particularmente relevante; la invencion reivindicada no
puede considerarse nueva o que implique una actividad inventiva
por referencia al documento aisladamente considerado.

documento particularmente relevante: la invencion reivindicada no
puede considerarse que implique una actividad inventiva cuando el
documento se asocia a otro u otros documentos de la misma
naturaleza. cuya combinacién resulta evidente para un experto en
la materia.

documento que forma parte de la misma familia de patentes.

Fecha en que se ha concluido efectivamente la bisqueda internacional.

10/08/2015 10/agosto/2015

Fecha de expedicion del informe de basqueda internacional

29/10/2015 29/octubre/2015

Nombre y direccion postal de la Administracion encargada de la
biisqueda internacional

INAPI, Av, Libertador Bernardo O'Higgins 194, Piso 17, Santiago, Chile

N° de fax

Funcionario autorizado

PINTO DIAZ, David

N° de teléfono 56-2-28870551 56-2-28870550

Formulario PCT/ISA/210 (scgunda hoja) (Enero 2015)
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C (continuacion).

DOCUMENTOS CONSIDERADOS RELEVANTES

Categoria* Documentos citados. con indicacion, si procede. de las partes relevantes Relevante para las
reivindicaciones N°
A US 6558218 B1 (THE UNITED STATES OF AMERICA AS
REPRESENTED BY THE SECRETARY OF THE NAVY)
06 de Mayo 2003
Todo el documento
A US 2002119715 A1 (PONS Michel) 29 de Agosto 2002
Todo el documento
A US 5192238 A (BROWN, John) 09 de Marzo 1993
Todo el documento
A CA 2354816 A1 (WALLASCH, Lutz) 10 de Febrero 2002
Todo el documento
E, X US 8998666 B1 (ALBRIGHT, Steven) 07 de Abril 2015 1-8

Todo el documento

Formulario PCT/ISA/210 (continuacién de la segunda hoja) (Enero 2015)
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Informacion relativa a miembros de familias de patentes

Solicitud internacional N°

PCT/CL2015/050008

Chad%°e°m$;‘r‘gg‘;§§§2tqie ‘- Fecha de Publicacion Miembrofs) de Familia Fecha de Publicacion

US 6222484 B1 24-04-2001 NINGUNO

US 2008/0062816 A1 13-03-2008 US 2008/0062816(A1) 13-03-2008
US 7642919 (B2) 05-01-2010
AT 420020 (T) 15-01-2009
AU 2006212052 (A1) 17-08-2006
AU 2006212052 (B2) 29-04-2010
CA 2596397 (A1) 17-08-2006
DK 1846287  (T3) 11-05-2009
EP 1846287 (A2) 24-10-2007
EP 1846287 (B81) 07-01-2009
FR 2881837 (A1) 11-08-2006
FR 2881837  (B1) 06-04-2007
JP 2008531984 (A) 14-08-2008
WO 2006085030 (A2) 17-08-2006
WO 2006085030 (A3) 11-01-2007

US 5463598 A 31-10-1995 NINGUNO

US 5597335 A 28-01-1997 AU 7664096 (A) 07-05-1997
CA 2240734 (A1) 24-04-1997
EP 0854820 (A1) 29-07-1998
EP 0854820  (A4) 15-11-2000
NZ 322683 (A) 28-01-2000
WO 9714610 (A1) 24-04-1997

US 5886635 A 23-03-1999 NINGUNO

US 6558218 B1 06-05-2003 NINGUNO

US 2002119715 A1 29-08-2002 US 2002119715 (A1) 29-08-2002
US 6533626 (B2) 18-03-2003
AT 227224 (M 15-11-2002
AU 4151299  (A) 10-01-2000
DE 69903813 (T2) 04-09-2003
EP 1089908 (A1) 11-04-2001
EP 1089908 B1) 06-11-2002
ES 2187163 (T3) 16-05-2003
FR 2780023 (A1) 24-12-1999
FR 2780023  (BA) 11-08-2000
WO 9967127 (A1) 29-12-1999

US 5192238 A 09-03-1993 US 5192238 (A) 09-03-1993
AU 4783293 (A) 14-02-1994
CN 1085255 (A) 13-04-1994
WO 9402588 (A1) 03-02-1894

Formulario PCT/ISA/210 (anexo_familia de patentes) (Enero 2015)
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Documento de patente
citado en Informe de Busqueda

Fecha de Publicacion

Miembro(s) de Familia

Fecha de Publicacion

CA 2354816 A1 10-02-2002 CA 2354816 (A1) 10-02-2002
CA 2354816  (C) 21-04-2009
AU 779360 (B2) 20-01-2005
AU 5781601  (A) 14-02-2002
US 6379205  (B1) 30-04-2002
US 2002042234 (A1) 11-04-2002
US 6379206  (B1) 30-04-2002

US 8998666 B1 07-04-2015 NINGUNO

Formulario PCT/ISA/210 (anexo_familia de patentes) (Enero 2015)
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