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Sachverhalt und Antréage

1673.D

Der Beschwerdef ihrer (Annel der) hat gegen die

Ent schei dung der Priafungsabteil ung dber die Zurick-
wei sung der Annel dung Nr. 98 123 157.4 Beschwerde
ei ngel egt .

D e Prifungsabteilung war zur Auffassung gekomen, dafld
di e Annel dung i m Hi nblick auf die Entgegenhal tung

D1 = DE 4 301 284 A

den Erfordernissen des Artikel 56 EPU (nmangel nde
erfinderische Tatigkeit) nicht gentge.

Der Beschwerdef ihrer beantragte, die angefochtene

Ent schei dung auf zuheben und ein Patent aufgrund eines
neuen unabhangi gen Anspruchs 1, wel cher, nach

Beanst andung der Klarheit des mt Schrei ben vom

14. Dezenber 2000 ei ngereichten Anspruchs 1 durch die
Kanmer, wahrend der nindlichen Ver handl ung am

16. Juni 2004 eingereicht wurde.

Der gel tende unabhéangi ge Anspruch 1 lautet wie folgt:

"I ndustrierobotersystemmt wenigstens einem

| ndustrieroboter (20, 21) und mt wenigstens ei nem

Wer kst ickposi tionierer, der ein Basisgestell (11, 12)
und ei nen Werkstickhalter (16, 50) aufweist, wobei der
| ndustrieroboter (20, 21) auf dem Basisgestell (11, 12)
angeordnet ist, wobei der Werkstickhalter (16, 50) um
ei ne horizontale Achse (13) zur schwenkbaren Hal terung
ei nes Werkstuckes (17, 55) drehbar ist und wobei die
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Ver | angerung der Achse (13) durch das Basisgestell (11
12) verl auft."

Der Beschwer def ihrer hat fol gendes vorgetragen

Neuheit des Gegenstands des Anspruchs 1

Der Gegenstand des Anspruchs 1 der vorliegenden
Annel dung unt erschei de sich vom Stand der Techni k genmaf3
Figuren 1 bis 8 der Entgegenhaltung D1 dadurch, dal er

ei nen | ndustri eroboter aufweise.

Al's I ndustrieroboter imSinne der Anmel dung sei ein
uni versel | einsetzbarer Bewegungsautomat mt nehreren
Achsen, dessen Bewegungen hinsichtlich der Bewegungs-
fol ge und der Bewegungswege bzw. -w nkel frei

progranmm erbar und ggf. sensorgefihrt seien, siehe
Annel dung, Absatz 2. Danach sei ein Industrieroboter ein
uni versel | einsetzbarer Bewegungsautomat, d. h. einer,
dessen Werkzeug in alle R chtungen bewegt werden kann,
nam ich horizontal, vertikal oder schrdg dazu. Ein

sol cher Industrieroboter sei der Figur 9 der Entgegen-
hal tung D1 als zum Stand der Techni k gehdrig zu

ent nehnen.

Ent sprechend der Aufgabenstellung der Entgegenhal tung D
(siehe Spalte 2, Zeile 50 —57) solle der aus dem Stand
der Techni k bekannte Industrieroboter gemal3 Figur 9 in
sei ner Mechani k so vereinfacht werden, dal3 er fir den
Spezial fall des Einsetzens eines Teils senkrecht nach
unten in ein Werkstick geei gnet sei. Daraus ergabe sich,
dall ein Industrieroboter nach Figur 9 bei der Anordnung
nach der Entgegenhal tung D1 gerade nicht eingesetzt

werden solle, sondern ein in seinem Auf bau verei nfachter
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Roboter mt niedrigerer Achszahl und eingeschrénkten
Bewegungsf rei hei t en.

D e Entgegenhal tung DI offenbare in ihren Ausfihrungs-
bei spi el en gemal3 den Figuren 1 - 8 eine Vorrichtung zum
senkrechten Einbringen von Teilen in ein Werkstick mt
ei nem Robot er vom Zyl i nder koor di natentyp (si ehe D1,
Spalte 3, Zeile 54 —55), wobei das Mntagewerkzeug im
Endteil der Mntage nur Bewegungen in vertikaler

Ri chtung ausfihren solle (siehe D1, Spalte 3, Zeile 54 —
55) und der Armsich nur in einer horizontal er Ebene
drehen kénne. Ein Industrieroboter, wie er Gegenstand
der Annel dung sei, weise im Gegensatz dazu i nsbesondere
Cel enke auf, die es ernbglichen, das entsprechende

Mont agewer kzeug in frei progranmm erbaren Bewegungs-

wi nkel n zu bewegen. Di ese Bewegungsw nkel sollen nicht
nur auf einer Ebene sondern in jeder nibglicher Richtung

anwendbar sein.

Damt grenze sich das einen Industrieroboter unfassende
System genmél3 der vorliegenden Annel dung von demin der
Ent gegenhal tung D1, Figur 1 —8, offenbarten System
deutlich ab, so dall der CGegenstand des Anspruchs 1 der
vor |l i egenden Annel dung neu gegeniber demin den

Figuren 1 bis 8 der Entgegenhaltung D1 dargestellten
Cegenst and sei .

Ent schei dungsgr inde

Neuheit des Gegenstands des Anspruchs 1

Gemall dem zwei ten Absatz der Beschrei bung der
vorl i egenden Annel dung ist als Industrieroboter ein

1673.D
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uni versel | einsetzbarer Bewegungsautomat mt nehreren
Achsen zu verstehen, dessen Bewegungen hinsichtlich der
Bewegungsf ol ge und der Bewegungswege bzw. -w nkel frei
progranm erbar und ggf. sensorgefihrt sind.

Die Figuren 1, 2 und 6 sowi e die zugehoéri ge Beschrei bung
der Entgegenhaltung D1, siehe Spalte 3, Zeilen 53 bis 60,
of f enbaren ei nen Roboter 22 mt einemvertikal
bewegl i chen Gehduse 24, wobei das CGehduse einen

hori zontal drehbaren Arnmechani snus 25 tréagt. We es in
der Figur 6 dargestellt und in Spalte 3, Zeile 61 bis
Spalte 4, Zeile 40 detailliert beschrieben ist, weist

der Arnmmrechani smus 25 einen ersten, umdi e Drehachse 29
hori zontal drehbaren Arm 31, einen zweiten, umdie
Drehachse 34 horizontal drehbaren Arm 36, sow e einen um
di e ei gene Achse drehbaren Werkzeughal t er kopf 38 auf.
Dadurch kann das am Wer kzeughal t er kopf 38 befestigte
Mont agewer kzeug 40, wel ches i mvorliegenden Fall als
mechani sche Hand ausgebil det ist, siehe Spalte 4,

Zeilen 37 bis 40, durch seine vertikal e Verschi ebbarkeit
und durch di e Drehndglichkeiten der den Werkzeughal ter-
kopf 38 tragenden Arne 31 und 36 jeden Punkt innerhalb
sei nes Arbeitsbereichs erreichen, siehe Figur 2. Da das
Mont agewer kzeug 40 al s nmechani sche Hand ausgebil det i st,
siehe Spalte 5, Zeilen 37 bis 40, kann es Maschinenteile
unterschiedlicher Fornmen tragen und ist somt vielfaltig,
d. h. universell einsetzbar. Somt ist der Roboter 22
der Entgegenhaltung D1 ein universell einsetzbarer
Bewegungsautomat mt nehreren Achsen, namich den zwei

Dr ehachsen 29 und 34, sowi e den zwei vertikal en Achsen
des Tréagerschaftes 23 und des Werkzeugkopfes 38. D e
Bewegungen des Roboters 22 sind hinsichtlich der
Bewegungsf ol ge und der Bewegungswege bzw. -w nkel frei
progranm erbar, siehe Spalte 5, Zeilen 60 bis 62.
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Somt fallt der in der Entgegenhaltung D1, Figuren 1, 2
und 6, offenbarte Roboter 22 unter die Definition far
ei nen I ndustrieroboter genmdld dem zweiten Absatz der

vor | i egenden Annel dung.

Fur das von der Annel derin vorgebrachte Argunent, dal
al s Industrieroboter nur ein Roboter bezeichnet werden
kann, dessen Werkzeug in Relation zu demletzten Qied
des Armechani srmus um nehrere Achsen beweglich ist, ist
in der gesanten O fenbarung der vorliegenden Annel dung
kei n Anhal t spunkt zu finden. Auch den Figuren der

vor | i egenden Annel dung und dem oben zitierten zweiten
Absat z der Beschrei bung kann ei ne sol che Bewegungs-
nobgl i chkeit des vom Robot er getragenen Werkzeuges ni cht
ent nommen werden. Die Figuren der Annel dung zeigen kein
Gel enk zwi schen dem Werkzeug 28 und dem zweiten Arm 26
des Arnmmechani snmus, wel ches Gel enk di e von der

Annel deri n behaupt ete nehrachsige, relative Beweglich-
keit zw schen Werkzeug und zweitem Arm erndgli chen kann.

Daher zeigen die Figuren 1 bis 7(b) der Entgegenhal tung
D1 ein Industrierobotersystemmt einemlndustrieroboter
22 und mt einem Werkstickpositionierer, welcher ein
Basi sgestell 21 und einen Werkstuckhal ter 51 aufweist,
wobei der Industrieroboter 22 auf dem Basi sgestell 21
angeordnet ist (Figur 1). Der Werkstickhalter 51 ist
gemalR Figuren 3, 4 und 5 um eine horizontale Achse T zur
schwenkbaren Hal t erung ei nes Werkstlickes 44 drehbar,
wobei es sich aus der Figur 1 ergibt, dalR die

Ver | angerung di eser Achse T durch das Basi sgestell 21

ver| auft.
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Aus di esen Grinden offenbart di e Entgegenhaltung D1 in
i hr em Ausf Uhrungsbei spi el gemall den Figuren 1 bis 7(b)
ein I ndustrierobotersystemmnit allen Merkmal en des
Anspruchs 1 der vorliegenden Annel dung, so dald der
CGegenstand des Anspruchs 1 nicht neu ist und die
Erforderni sse des Artikels 54 EPU nicht erfillt.

Ent schei dungsf or nel

Aus di esen G unden wrd entschi eden:

D e Beschwerde wi rd zurickgew esen.

Der Geschéaftsstell enbeant e: Der Vorsitzende:

G Nachti gal | A. Burkhart
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