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SKAL
Féremal for beslut 4r patentkraven inkomna 2003-01-03

AnfSrda dokument i foreliggandet frdn 16 juli 2003:
D1:US 5724 489 A
D2:JP (09225872 A
D3:US 5184051 A

Er anstkan avser en metod och ett system fr att Idra en industrirobot en bana utifran ett
antal vigpunkter placerade pa eller i néirheten av ett objekt som skall behandlas av
roboten. Systemet hiimtar och lagrar information om liget for vagpunkterna fr att
simulera robotbanan baserat pd den mottagna informationen. Den simulerade robotbanan
genererar en grafisk framstillning av robotbanan och en vy av objektet. Dédrmed #r det
mdjligt fr roboten att forbittra inlérningsprocessen genom att visualisera robotbanan i
forhallande till det verkliga objektet som skall behandlas.

I foreliggandet ifragasitts uppfinningens uppfinningshdjd i forhéllande till D1 - D3.
1 en telefonkontakt, 24 maj 2004, med ombudet anmérktes brist pd inkommande
svarsskrift p& det tekniska foreliggandet enligt tidsfrist, 30 april 2004. I svarsskriften
daterad 7 juni 2004 har inte brist p4 uppfinningshdjd enligt det tekniska foreldggandet
bembtts. Istillet har delar av de Gvriga bristerna dtgéirdats. I samtalet kom vi darfor
dverens om ett svar pa det tekniska foreliiggandet till senast den 4 juni 2004. Med
anledning av att det hittills inte har inkommit ndgon svarsskrift med ett bemétande av
det tekniska i foreliggandet finns det ingen anledning att findra uppfattning angdende
uppfinningens uppfinningshojd, se &ven PL 16 §.

I brist pa uppfinningshdjd ar Er uppfinning inte patenterbar.

Jan Sﬂ%ng
b

Patentass.

itw
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Patentanstkning nr 0203909-7

Adressat:
ANSVARIG EK
Internationell klass (IPC) ABE GROUP SERVICES CENTER AB
B25J 009/22, GO5B 019/42 LEGAL & COMPLIANCE/INTELLECTUAL
PROFPERTY
721 78 VASTERAS SE

Sokande: ABB Research Ltd, c¢/¢ ABB AS Postboks 90, 1375
Billingstad NO.

Ombud: ABB Group Services Center AB. Ref: 9493SE/UR.

'\-.
Bendmning: A method and a system for programming an industrial
robot.

Skriftligt svar skall ha kommit in till PRV senast 2004-04-30.

= Om svar inte kommit inom angiven tid, avskrivs ansdkningen
(jfr 15 § patentlagen).

- Infaller angiven sista svarsdag pa dag som &r midsommarafton,
julafton, nyarsafton, lérdag eller helgdag anses svar ha kommit
in i ratt tid om det inkommit till PRV pafdljande vardag.

UPPLYSNINGAR

Har svar inkommit i ratt tid men anmidrkt brist inte néjaktigt
undanrdjts, kommer ansdkningen att avgbras i befintligt skick om
inte anledning finns att ge nytt forelidggande.

Patentkrav far inte dndras sa& att de kommer att innehalla négot
som inte framgdr av grundhandlingarna. Andras patentkrav sa att
nya bestdmningar tillkommer, ska samtidigt anges var motsvarig-
het finns i grundhandlingarna. Andrade handlingar ska inges i
tva exemplar.

UTLATANDE, se féljande sida
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REGISTRERINGSVERKET Box 5055 17978
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Utlatande

Bedémning

Nyhet Krav 1-26 ja
Krav nej

Uppfinningshojd Krav 4-6,10-11, 13, 18§,21-22,25 ja
Krav 1-3,7-9, 12, 14-17, 19-20, 23-24, 26 nej

Industriell tillimpbarhet Krav 1-26 ja
Krav nej

Ej granskat Krav ---

Ej bedémt Krav ---

Anforda dokument

D1: US 5724 489 A
D2:JP09 225872 A
D3: US5184 051 A

Motivering

D1 beskriver en apparat och en metod for att generera inldrningsdata pd fristiende basis.
En robotregulator hanterar en simulerad modell av en bestrykningsrobot synkroniserat
med ett transportbands rérelser. Statusen pd simulerade modeller visas pa en skirm.
Inldrningsdata matas fran en diskett eller liknande (se spalt 2, rad 31-41) eller on-line
frén robotregulatorn (14). Efter vissa forberedelser (se spalt 4, rad 10-20), 14r operatbren
den simulerade modellen av beldggningsroboten beldggningspositioner m a p den
simulerade modellen av arbetsstycket (W). Inldmingsprocessen kan gdras genom att
registrera olika punkter pd arbetsstycket i skdrmen med hjilp av musen (se spalt 4, rad
20-31). Efter detta sa verifieras inldrda data genom aft simulera beldggningsrobotens
rérelser baserat pd inldrda data. Operatdren kan da kontrollera beldggningsrobotens
rorelser och fysiska interferens med andra anordningar for att se om genererade data ar
acceptabelt eller inte. Nya positioner f6r den simulerade beldggningsroboten processas
till grafiska data och visas pd en display (44) (se spalt 6, rad 47-50).

Dokument D2 beskriver en apparat for inldrning av en robot. En operattr anvander sig
av en pekare (4) med inbyggt gyroskop och accelerationssensor for att detektera
position, stdllning och avstand. En tryckknapp finns for att detektera position och
stallning vid knapptryckning (se stycke [0005]). En robotsimulator utfér invers
transformation av méitdata och bedémer om de ar inom robotens arbetsomrade. Nir
robotens rérelser uppfyller arbetsomrédet, visas en instruktionslinje p4 skiirmen. Aven
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roboten visas pa skérmen (se bild 1). Vid fel, om robotens varden hamnar utanfér
arbetsomrédet eller det blir fel vid arbetsstycket, sdnds en varningssignal frén
robotsimulatorn.

Dokument D3 beskriver en metod for en industriell robot for automatisk beldggning av
arbetsstycken. Till varje arbetspunkt finns det en associerad fil med relevanta
beldggningsdata. Konfigurationen av arbetsstycket som ska beldggas visas pa en display
och utvalda punkter fér processéndringar visas pé arbetstycket pa skirmen.

D1 ar det dokument som fér anses vara narmast kinda teknik. Uppfinningen enligt krav
1, 14-16 och 26 skiljer sig frdn D1 genom att grafiskt visa den simulerade robotens vig.
Problemet att verifiera robotens vég 16ses. Genom D1 &r det dock ként att grafiskt visa
nya positioner fér den simulerade roboten pé skdrmen. For fackmannen &r det
nérliggande att visa hela robotens simulerade vag, eftersom det 4r ként 1 D1 att visanya
punkter grafiskt och pé s4 sétt uppna uppfinningen enligt krav 1, 14-16 och 26. Teknisk
effekt utdver forvantad saknas, uppfinningshéjd saknas och uppfinningen enligt krav 1,
14-16 och 26 4r inte patenterbar.

Uppfinningen enligt krav 3 och 17 skiljer sig fran D1 genom att f4 information om
processer som ska utféras och att simulera dessa. Problemet att verifiera
processresultatet 1dses. Genom D3 #r det kint att f information om olika processer och
att visa dndringspunkterna for processerna pa en skarm. For fackmannen inom omrédet
ir det nérliggande att f4 information om processdata i D1 eftersom det & mdjligt 1 D3
och D1 och D3 tillhér samma teknikomréde, och de 4r dven nérliggande att simulera
dessa, eftersom man redan simulerar andra data i D1. Uppfinningen enligt krav 3 och 17
saknar sdledes uppfinningshd;jd och dr inte patenterbar.

Uppfinningen enligt krav 9, 12 och 19-20 skiljer sig frin D1 genom att ha en pekare for
inlérning av data och en enhet som faststéiller om roboten &r inom ett arbetsomrade eller
inte. Problemen att underlétta inlérning av data och bestimma robotens arbetsomrade
16ses. Genom D2 &r det ként att anvinda sig av en pekare for att l4ra in data, och att
operatdren uppmirksammas pa om roboten hamnar utanfor sitt arbetsomride. For
fackmannen inom omrédet 4r det nérliggande att anvénda sig av pekaren och enheten for
att faststéilla om roboten ér inom ett arbetsomrade i D2 pd systemet 1 D1 for att uppné
uppfinningen enligt krav 9, 12 och 19-20, och ingen sirskild teknisk effekt uppstér.
Uppfinningen enligt krav 9, 12 och 19-20 saknar sdledes uppfinningshéjd och &r inte
patenterbar.

Uppfinningen enligt krav 2, 7-8 och 23-24 anger endast utformningar och metoder som
ar narliggande for fackmannen inom omrédet, eller visas genom nimnda dokument.
Uppfinningen enligt krav 2, 7-8 och 23-24 saknar sdledes uppfinningsh&jd och &r inte
patenterbar.

Ovriga brister

Beskrivning, patentkrav och sammandrag &r inte inlimnade pd svenska. Handlingarna
maste dversattas till svenska och ldmnas in i tvd exemplar. Om dversittningen inte dr
styrkt ska ett intyg bifogas som visar att §versattningen motsvarar innehallet i
handlingarna p& utléndskt sprik. De ursprungligen ingivna handlingarna maste séledes
Oversittas dven om dndrad beskrivning eller dndrade krav ges in pd svenska.
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Er riitt till uppfinningen méste styrkas, t ex genom en éverldtelsehandling. [

I tjansten

Pia Eklund

Tin: 08-45035 16
Patentass.
m]
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