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Sachverhalt und Antrage

I. Die Beschwerde der Anmelderin der europdischen
Patentanmeldung Nr. 09006626.7 richtet sich gegen die
Entscheidung der Priifungsabteilung, mit der die

Anmeldung zurickgewiesen wurde.

Die Entscheidung wurde damit begriindet, dass der
Gegenstand der unabhdngigen Anspriiche eines
Hauptantrags sowie von vier Hilfsantrdgen nicht auf
einer erfinderischen Tatigkeit beruhte (Artikel 52 (1)
und 56 EPU). Es wurde auf die folgenden Druckschriften

verwiesen:

D1: Us 6 385 508 BI1,

D2: EP 1 582 955 A2,

D3: US 5 911 892 Al und

D4: FANUC Robot series R-J3iB Controller - ARC

Tool - Operator's Manual B-81464EN-3/01,
Deckblatt, Seiten cl bis cl0
(Inhaltsverzeichnis), Seiten 249 bis 257
(Abschnitt 5.2.3), Seite 957 (System Variables),
Revision Record (ohne Seitennummer), Februar
2002.

IT. In der mindlichen Verhandlung vor der Beschwerdekammer
am 8. Juli 2015 ersetzte die Beschwerdefiihrerin alle
bestehenden Antradage durch einen als "Hauptantrag"
eingereichten einzigen Antrag mit sieben Ansprichen und
beantragte, die angefochtene Entscheidung aufzuheben
und ein Patent auf der Grundlage dieses Antrags zu

erteilen.
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Der unabhangige Anspruch 1 lautet:

"Verfahren zum Steuern eines Manipulators, insbesondere
eines Roboters (1), mit dem Schritt:

a) Ermitteln (S20) einer Soll-Bewegungsrichtung (s) auf
Basis einer von einem Bediener auf den Manipulator
ausgelibten Kraft (F; F') durch eine Soll-
Bewegungsrichtungsermittlungseinrichtung einer
Vorrichtung (2) zur Steuerung des Manipulators;
gekennzeichnet durch die Schritte:

b) Vorbestimmen einer Strecke (As), indem die GrdBe der
Strecke (As) von dem Bediener mittels einer
Eingabeeinrichtung fest vorgegeben wird oder von der
von dem Bediener auf den Manipulator ausgelibten Kraft
abhangt; und

c) Bewegen (S30) des Manipulators in der ermittelten
Soll-Bewegungsrichtung um die vorbestimmte Strecke (As)

durch eine Bewegungsrichtung der Vorrichtung (2)."

Die Anspriiche 2 bis 7 sind von Anspruch 1 abhangig.

Nach SchlieRen der Debatte und Beratung der Kammer

verkiindete der Vorsitzende die Entscheidung.

Entscheidungsgriunde

1. Grundlage der Anderungen (Artikel 123 (2) EPU)

Der Anspruch 1 beruht auf den Merkmalen der Anspriche 1
und 11 in der urspringlich eingereichten Fassung sowie
der Beschreibung in Spalte 2, Zeilen 34 bis 36, Spalte
7, Zeile 56 bis Spalte 8, Zeile 5 sowie Spalte 8,
Zeilen 24 bis 40 (verwiesen wird auf die unter dem
Aktenzeichen EP 2 131 257 Al veroffentlichte
Anmeldung) . Die abhangigen Anspriiche 2 bis 7



- 3 - T 2531/11

entsprechen den urspriinglich eingereichten Anspriichen
2, 3 und 7 bis 10. Die Anderungen in den Anspriichen
erfiillen daher das Erfordernis des Artikels 123 (2)
EPU.

Anspruch 1 - erfinderische Tidtigkeit (Artikel 52 (1)
und 56 EPU)

D1 offenbart ein gattungsgemabes Verfahren, durch
welches ein Manipulator (robot assembly 10, Fig. 1)
entsprechend gesteuert und mit den von ihm wahrend des
spateren Arbeitsbetriebs auszufiithrenden
Arbeitsbewegungen programmiert wird (vgl. Spalte 9,
Zeilen 35 bis 42). Dazu wird am Manipulator Betrag und
Richtung der von einem Bediener auf den Manipulator
ausgelibte Kraft ermittelt. Die Ermittlung der Kraft
erfolgt direkt, d.h. mit Hilfe eines "handle assembly"
12 und einem damit assoziierten Kraftsensor 66, vgl.
Spalte 10, Zeilen 16 bis 32, oder indirekt, d.h. lber
das an den Stellmotoren anliegende Moment, vgl. Spalte
10, Zeilen 33 bis 47. Aus der ermittelten Richtung wird
eine Soll-Bewegungsrichtung flir den Manipulator
bestimmt (Spalte 10, Zeile 62 bis Spalte 11, Zeile 5).
Der Manipulator wird entsprechend dieser bestimmten
Soll-Bewegungsrichtung bewegt (Spalte 11, Zeilen 5 bis
10) .

Das beanspruchte Verfahren unterscheidet sich von dem
aus D1 bekannten Verfahren durch die Verfahrensschritte

im kennzeichnenden Teil des Anspruchs, d.h.:

Vorbestimmen einer Strecke, indem die GrdBe der Strecke
von dem Bediener mittels einer Eingabeeinrichtung fest
vorgegeben wird oder von der von dem Bediener auf den
Manipulator ausgeiibten Kraft abhangt; und

Bewegen des Manipulators in der ermittelten Soll-
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Bewegungsrichtung um die vorbestimmte Strecke durch

eine Bewegungsrichtung der Vorrichtung.

Die in D1 offenbarte Steuerung durch direkte
Bedienerfiihrung des Manipulators erlaubt eine fir den
Bediener besonders intuitive Programmierung, indem der
Manipulator der vorgegebenen Handfihrung unmittelbar
und akkurat folgt. Allerdings ist bei dieser Art der
Programmierung die Prazision der Bewegung des
Manipulators auf die Prazision der Handfihrung
begrenzt. So ist beispielsweise nicht zu erwarten, dass
ein Bediener den Manipulator um eine genau definierte
Strecke bewegt, wenn er ihn handgefihrt steuert, denn
eine genaue Abschatzung einer prazise definierten
Strecke ergibt sich nicht aus der unmittelbaren

Anschauung.

Die Kammer sieht daher die technische Aufgabe, die sich
dem von D1 ausgehenden Fachmann stellt, darin, die
Prédzision der handgefihrten Steuerung eines

Manipulators zu verbessern.

Zur LOsung der gestellten Aufgabe erhdlt der Fachmann
aus D1 selbst keinen Hinweis, da sich D1 mit der

Prdzision der Handfiithrung nicht naher befasst.

D2 beschreibt eine ahnliche Vorgehensweise bei der

Programmierung der Bewegung eines Manipulators durch
Handfihrung. Auch D2 befasst sich nicht naher mit der
Prédzision der Handfihrung. Der Fachmann erhalt daher

aus D2 keinen Hinweis auf die beanspruchte L&sung.

Der Fachmann erhdlt auch aus der weiteren, im
Recherchenbericht genannten Druckschrift DE 32 11 992
Al keinen Hinweis auf die beanspruchte L&sung. Diese

Druckschrift offenbart ebenfalls eine handgefiihrte
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Steuerung zur Programmierung eines Manipulators, bei
der die vom Bediener ausgelibte Kraft mittels
Federsensor-Paaren, welche in einem Handgriff
angeordnet sind, erfasst wird (vgl. Seite 7, dritter
und vierter Absatz sowie Seite 8, Zeilen 15 bis 32).
Die Sensorsignale werden einer Steuereinheit zugefihrt,
welche auf der Grundlage der Sensorsignale die
Stellmotoren des Manipulators derart steuert, dass die
Stellmotoren die vom Bediener angedeuteten Bewegungen
der Achsen des Manipulators durchfiihren, ohne dass der
Bediener tbermdBig starke Krafte aufwenden muss. Aus
dem Blockschaltbild der Figur 7 ergibt sich, dass das
Stellsignal, welches auf einen jeweiligen, einer
bestimmten Verstellachse al bis a6 zugeordneten
Stellmotor gegeben ist, von in entsprechenden
Richtungen ermittelten Kraftsensorsignalen sowie der
Stellung des Manipulators in Bezug auf bestimmte Achsen
abhdngt. Es ist jedoch durch diese Druckschrift nicht
nahegelegt, die Strecke, um die der Manipulator bewegt
wird, vorzubestimmen, indem die Grdhle der
Bewegungstrecke vom Bediener fest vorgegeben wird oder

von der vom Bediener ausgeiibten Kraft abhangt.

Der Fachmann wiirde weiterhin die Druckschrift D4
beriicksichtigen, da sich D4 ebenfalls mit der Steuerung
von Manipulatoren zum Zweck der Bewegungsprogrammierung
befasst. D4 offenbart eine Manipulatorsteuerung, bei
der der Roboter nicht bedienergefiihrt, sondern iber
eine Fernsteuerung angesteuert wird (vgl. Seite 249,
Zeilen 1 bis 3). Insbesondere ist in D4 offenbart, dass
die Bewegung des Manipulators in eine Richtung nicht
nur kontinuierlich erfolgen kann, sondern zusatzlich
einen Schrittmodus aufweist (vgl. in der Figur 5-4 auf
Seite 249 die Angaben "FINE" bzw. "VFINE" sowie den
dieser Figur folgenden Absatz), in dem der Manipulator

jeweils um einen vorgebbaren Schritt in die gewdhlte
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Richtung bewegt wird, sobald eine Bewegungstaste ("jog

key") der Fernbedienung betatigt wird.

Der von D1 ausgehende Fachmann mag zwar in
naheliegender Weise erwdgen, neben der aus D1 bekannten
bedienergefiihrten Steuerung zusatzlich noch eine
Fernsteuerung wie in D4 offenbart vorzusehen, wodurch
die Préadzision der Bewegung des Manipulators verbessert
werden kann. Jedoch wird der Fachmann durch D4 nicht
dazu angeleitet, die aus D1 bekannte bedienergefiihrte
Steuerung entsprechend den zusdtzlichen Merkmalen des
Anspruchs 1 abzuandern. Die bedienergefithrte Steuerung
gemal D1 ist dahingehend ausgerichtet, dass der
Manipulator der von dem Bediener angedeuteten Bewegung
moéglichst akkurat folgt. Die bedienergefithrte Steuerung
ist fiir den Benutzer genau deshalb eingadngig, da er den
Bewegungsablauf kontinuierlich vorgeben und die
Reaktion des Manipulators unmittelbar wahrnehmen kann.
Die aus D4 bekannte ferngesteuerte, schrittweise
Steuerung ist in diesem Sinne nicht intuitiv. Daher
wird der Fachmann nicht in naheliegender Weise erwagen,
die aus D4 bekannte schrittweise Steuerung so in einer
bedienergefithrten Steuerung vorzusehen, dass aufgrund
der ermittelten Kraft des Bedieners auf den Manipulator
dieser um die vorbestimmte Strecke bewegt wird. Der
Fachmann wirde ausgehend von D1 und unter
Beriicksichtigung von D4 nur unter rickschauender
Betrachtung, d.h. in Kenntnis der beanspruchten

Erfindung, zum beanspruchten Gegenstand gelangen.

Auch ausgehend von D3 wiirde der Fachmann nicht zu dem
beanspruchten Verfahren gelangen. D3 offenbart ein
Verfahren zur Steuerung eines Manipulators (20 in der
Figur 3) mit Hilfe eines Tastenfelds (40 in den Figuren
3 und 4A, bzw. 50 in Figur 4B), welches mit Tasten zur

Steuerung der Bewegung des Roboters ausgestattet ist.
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Das in D3 offenbarte Steuerungsverfahren dhnelt somit
dem aus D4 bekannten Verfahren dahingehend, dass die
Steuerung ferngesteuert mit Hilfe von Steuertasten

erfolgt.

D3 offenbart somit zumindest nicht den Schritt des
Anspruchs 1, wonach die Soll-Bewegungsrichtung auf
Basis einer vom Bediener auf den Manipulator ausgeiibten

Kraft ermittelt wird.

Die Prifungsabteilung hat in diesem Merkmal lediglich
die Auswahl eines alternativen Bediengeradts zur Eingabe
der Sollbewegungsrichtung gesehen und ist zu dem
Ergebnis gekommen, dass diese Alternative dem Fachmann
unter Berilicksichtigung von D1 naheliegend war (vgl.
Punkt 3 der Entscheidungsgriinde der angefochtenen

Entscheidung) .

Die Kammer teilt diese Auffassung nicht. Der von D3
ausgehende Fachmann mag zwar erwadgen, zusatzlich eine
bedienergefithrte Steuerung des Manipulators, wie sie in
D1 oder D2 offenbart ist, vorzusehen, um auch eine
intuitive Steuerung des Manipulators zu ermdglichen.
Der Bediener hatte dann die Moglichkeit, den
Manipulator entweder bedienergefiihrt zu steuern wie aus
D1 bekannt oder ferngesteuert wie in D3 offenbart. Aus
den gleichen wie unter Punkt 2.4 dargelegten Griinden
legt dies jedoch nicht nahe, selektiv die Soll-
Bewegungsrichtung, in die der Manipulator um eine
vorbestimmte Strecke bewegt werden soll, auf der Basis
einer vom Bediener auf den Manipulator ausgeiibten Kraft
zu ermitteln. In D3 ist die prazise, schrittweise
Steuerung mit der Fernsteuerung des Manipulators lber
ein Tastenfeld verbunden. Sowohl die Richtung, in die
der Roboter schrittweise bewegt werden soll, als auch

die zuriickzulegende Strecke wird durch den Bediener
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iber die Fernbedienung vorgegeben. Es besteht fiir den
Fachmann kein Anlass, die bekannte Steuerung mittels
einer Fernbedienung so abzuandern, dass einerseits die
Soll-Bewegungsrichtung auf Basis einer auf den
Manipulator ausgelibten Kraft ermittelt wird,
andererseits die tatsdchliche Bewegung in die so
ermittelte Soll-Bewegungsrichtung durch die
Fernbedienung ausgeldst und kontrolliert wird. Eine
solche Modifikation ist daher nicht lediglich eine
naheliegende konstruktive Mabnahme, die der Fachmann
durch Heranziehen des allgemeinen Fachwissens auswahlen

wirde.

Das beanspruchte Verfahren ist daher ausgehend von D3
und unter Berilicksichtigung von D1 bzw. dem allgemeinen

Fachwissen dem Fachmann nicht nahegelegt.

2.6 Auch die beiden weiteren im Recherchenbericht der
Anmeldung genannten Druckschriften legen das
beanspruchte Verfahren nicht nahe: US 4 791 588 (siehe
Spalte 14, Zeile 64 bis Spalte 15, Zeile 17) ist nicht
relevanter als D1, und DE 196 26 459 betrifft lediglich

den allgemeinen technologischen Hintergrund.

2.7 Folglich beruht der Gegenstand des Anspruchs 1 auf
einer erfinderischen Tatigkeit (Artikel 52 (1) und 56
EPU) .

3. Die abhangigen Anspriiche 2 bis 7 schranken das

Verfahren nach Anspruch 1 weiter ein. Der Gegenstand
der Anspriiche 2 bis 7 beruht daher aus den gleichen
Grinden auf einer erfinderischen Tatigkeit.

Entscheidungsformel

Aus diesen Grinden wird entschieden:
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1. Die angefochtene Entscheidung wird aufgehoben.

2. Die Angelegenheit wird an die Prifungsabteilung

zurlickverwiesen mit der Anordnung,

ein Patent auf der Grundlage

der Anspriche 1 bis 7 des in der mindlichen Verhandlung

eingereichten Antrags und einer noch daran anzupassenden

Beschreibung zu erteilen.

Die Geschaftsstellenbeamtin:

G. Rauh

Entscheidung

Der Vorsitzende:

werdekg
50\\(09'éiSChe" Pa[,’)/b
%Q; L o, S
¥ 2% P
* x
g ) % o
2 : 0 £8
8 s m Q
w g5
= s&
>
2%, R
J‘& /)‘99 N &A
JQ(ZJJU, Jap @O N\
eyy + \

F. van der Voort

elektronisch als authentisch bestatigt



