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Sachverhalt und Antrage

IT.

IIT.

Die Beschwerdefiilhrerin (Patentinhaberin) hat gegen die
Entscheidung der Einspruchsabteilung, mit der das
europaische Patent Nr. 1 539 562 widerrufen wurde,

form- und fristgerecht Beschwerde eingelegt.

Mit dem Einspruch griff die Beschwerdegegnerin
(Einsprechende) das Patent in vollem Umfang an, unter
Geltendmachung der Einspruchsgriinde nach Artikel 100 a)
EPU (mangelnde Neuheit und erfinderische T&tigkeit).

Die Einspruchsabteilung entschied, dass sowohl das
erteilte Patent (Hauptantrag) als auch die Hilfsantrage
1 (siehe Annex II.1 zur angefochtenen Entscheidung) und
2 (siehe Annex II.2 zur angefochtenen Entscheidung)
aufgrund mangelnder Neuheit gegeniilber der Offenbarung
von Dokument D5 (DE 199 30 087 Al) nicht gewdhrbar

waren.

Die Hilfsantradge 3 bis 10 (siehe die Annexe II.3-II1.10
zur angefochtene Entscheidung) wurden aufgrund
unzulédssigen Erweiterungen und mangelnder Klarheit als

nicht gewdhrbar angesehen.

Ein weiterer, in der miindlichen Verhandlung als
Hilfsantrag 5 eingereichter Anspruchssatz (ebenfalls
der angefochtenen Entscheidung als Anlage beigelegt)
wurde als verspatet und als nicht prima facie gewdhrbar
in das Verfahren nicht zugelassen (siehe angefochtenen

Entscheidung, Punkt 3 der Grinde).
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IV. Aus dem Kontext der Beschwerdebegriindung ergeben sich
die folgende Antrédge, die von der Kammer als implizit

gestellt angesehen werden:

die Aufhebung der angefochtenen Entscheidung und
die Aufrechterhaltung des Patents in erteilter
Fassung (Hautantrag) oder

hilfsweise die Aufrechterhaltung des Patents in
geanderter Fassung auf der Basis eines der
Anspruchssatze, eingereicht mit der
Beschwerdebegriindung als (neue) Hilfsantrage 1 bis
8.

Die Beschwerdegegnerin beantragte

die Zurickweisung der Beschwerde.

V. Anspruch 1 gemdB Hauptantrag (Patent wie erteilt)
lautet wie folgt (Merkmalsgliederung gemalB der
angefochtenen Entscheidung, siehe Punkt 6.1 der

Grinde) :

1.1 "Verfahren zur Montage eines Anbauteils (3, 3") an
ein Werkstick (1, 1"), insbesondere an eine
Fahrzeugkarosserie

1.2 wobeil das Anbauteil (3, 3") lagegenau gegeniilber einem
Referenzbereich (12, 13, 12", 13") auf dem Werkstick

(1, 1") montiert wird,

1.3 bei welchem Verfahren ein mittels eines Roboters (14,
14") gefihrtes Montagewerkzeug (5, 5") verwendet wird,
welches eine Fixiervorrichtung (19, 19") zur Aufnahme
des Anbauteils (3, 3") und ein fest mit dem
Montagewerkzeug (5, 5") verbundenes Sensorsystem (20,
20") mit mindestens einem Sensor (21, 21 ") umfasst,

1.4 wobel mit dem Sensorsystem (20, 20") Messwerte sowohl
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in ausgewahlten Bereichen (12, 13, 12", 13"™) des
Werkstiicks (1, 1") als auch in ausgewahlten Bereichen
(26, 27, 22"™) des Anbauteils (3, 3") aufgenommen
werden,

wobei das Montagewerkzeug (5, 5") mit dem in der
Fixiervorrichtung (19, 19") gehaltenen Anbauteil (3,3")
zundchst im Rahmen einer Positionierphase (A-2)
ausgehend von einer Naherungsposition (34, 34"), welche
unabhédngig von der Lage des Werkstiicks (1, 1") im
Arbeitsraum (24) des Roboters (14, 14") ist, in eine
Montageposition (25, 25") bewegt wird,
in welcher das im Montagewerkzeug (5, 5") gehaltene
Anbauteil (3, 3") lagegenau gegeniiber dem
Referenzbereich (12, 13, 12", 13") des Werkstiicks

(L, 1") ausgerichtet ist

wobei zum Anfahren der Montageposition (25, 25") ein

iterativer Regelvorgang durchlaufen wird

im Zuge dessen ein (Ist-) Messwert des mindestens einen
Sensors (21, 21") erzeugt wird
dieser (Ist-) Messwert mit einem im Rahmen einer

Einrichtphase erzeugten (Soll-) Messwert verglichen
wird,

aus der Differenz zwischen (Ist-) Messwert und (Soll-)
Messwert unter Verwendung einer im Rahmen der
Einrichtphase berechneten Jacobi-Matrix ein
Verschiebungsvektor des Montagewerkzeugs (5, 5")
berechnet wird

und das Montagewerkzeug (5, 5") um diesen
Verschiebungsvektor verschoben wird,

und wobei das Anbauteil (3, 3") dann in dieser
Montageposition (25, 25") des Montagewerkzeugs (5, 5")

mit dem Werkstick (1, 1") verbunden wird."

Anspruch 6 gemdB Hauptantrag (Patent wie erteilt)
lautet wie folgt (Merkmalsgliederung gemal der
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angefochtenen Entscheidung, siehe Punkt 6.2 der

Grinde) :
"Montagesystem (4, 4") zur Montage eines Anbauteils
(3,3") an ein Werkstick (1, 1"), insbesondere an eine

Fahrzeugkarosserie,

mit einem mit Hilfe eines Roboters (14, 14") gefihrten
Montagewerkzeug (5, 5"),

mit einem Sensorsystem (20, 20"), welches mindestens
einen Sensor (21,21") umfasst,

und in einer solchen Weise fest mit dem Montagewerkzeug
(5, 5") verbunden ist, dass mit Hilfe des Sensorsystems
(20, 20") Messwerte sowohl in ausgewahlten Bereichen
(12,13, 12", 13") des Werkstiicks (1, 1") als auch in
ausgewahlten Bereichen (26, 27, 22") des Anbauteils (3,
3") aufgenommen werden konnen,

mit einer Auswerteeinheit (29) zur Auswertung der
Messwerte des Sensorsystems (20, 20");

mit einer Steuervorrichtung (16) zur Steuerung des
Roboters (14, 14") und des Montagewerkzeugs (5, 5"),
mit deren Hilfe das Montagewerkzeug (5, 5") in einer
Montageposition (25, 25") positionierbar ist,

in der ein im Montagewerkzeug (5, 5") gehaltenes
Anbauteil (3, 3") lagegenau gegeniiber einem
Referenzbereich (12, 13, 12", 13") des Werkstiicks

(L, 1™) ausgerichtet ist;

und mit Mitteln zur Durchfiihrung eines iterativen
Regelvorgangs zum Anfahren der Montageposition

(25, 25"),

unter Verwendung einer in einer Einrichtphase
ermittelten Jacobi-Matrix und unter Differenzbildung
zwischen Messwerten des Sensorsystems (20, 20") und im

Rahmen der Einrichtphase erzeugter (Soll-)Messwerte."
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Anspruch 1 gemaB Hilfsantrag 1 lautet wie folgt:

"Verfahren zur Montage eines Anbauteils (3, 3") an ein
Werkstick (1, 1"), insbesondere an eine
Fahrzeugkarosserie, wobei das Anbauteil (3, 3")
lagegenau gegenlber einem Referenzbereich (12, 13, 12",

13") auf dem Werkstick (1, 1") montiert wird,

- bei welchem Verfahren ein mittels eines Roboters (14,
14") gefiihrtes Montagewerkzeug (5, 5") verwendet wird,
welches eine Fixiervorrichtung (19, 19") zur Aufnahme
des Anbauteils (3, 3") und ein fest mit dem
Montagewerkzeug (5, 5") verbundenes Sensorsystem (20,
20") mit mindestens einem Sensor (21, 21") umfasst,
wobei mit dem Sensorsystem (20, 20") Messwerte sowohl
in ausgewahlten Bereichen (12, 13, 12", 13") des
Werkstiicks (1, 1") als auch in ausgewahlten Bereichen
(26, 27, 22") des Anbauteils (3, 3") aufgenommen
werden,

wobei die Messwerte in der Positionierphase (A-2) einer
Arbeitsphase aufgenommen werden

- wobei das Montagewerkzeug (5, 5") mit dem in der
Fixiervorrichtung (19, 19") gehaltenen Anbauteil (3,
3") zundchst im Rahmen der Positionierphase (A-2)
ausgehend von einer Naherungsposition (34, 34"), welche
unabhadngig von der Lage des Werkstiicks (1, 1") im
Arbeitsraum (24) des Roboters (14, 14") ist, in eine
Montageposition (25, 25") bewegt wird, in welcher das
im Montagewerkzeug (5, 5") gehaltene Anbauteil (3, 3")
lagegenau gegeniliber dem Referenzbereich (12, 13, 12",
13") des Werkstiicks (1, 1") ausgerichtet ist

- wobei zum Anfahren der Montageposition (25, 25") ein
iterativer Regelvorgang durchlaufen wird, im Zuge
dessen ein (Ist-)Messwert des mindestens einen Sensors
(21, 21") erzeugt wird, dieser (Ist-)Messwert mit einem

im Rahmen einer Einrichtphase erzeugten (Soll-)Messwert
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verglichen wird, aus der Differenz zwischen
(Ist-)Messwert und (Soll-)Messwert unter Verwendung
einer im Rahmen der Einrichtphase berechneten Jacobi-
Matrix ein Verschiebungsvektor des Montagewerkzeugs (5,
5") berechnet wird und das Montagewerkzeug (5, 5") um
diesen Verschiebungsvektor verschoben wird,

- und wobei das Anbauteil (3, 3") dann in dieser
Montageposition (25, 25") des Montagewerkzeugs (5, 5")

mit dem Werkstick (1, 1") verbunden wird."

Anspruch 6 gemaBR Hilfsantrag 1 lautet wie folgt:

"Montagesystem (4, 4") zur Montage eines Anbauteils (3,
3") an ein Werkstick (1, 1"), insbesondere an eine
Fahrzeugkarosserie,

- mit einem mit Hilfe eines Roboters (14, 14")
gefuhrten Montagewerkzeug (5, 5");

- mit einem Sensorsystem (20, 20"), welches mindestens
einen Sensor (21, 21 ") umfasst und in einer solchen
Weise fest mit dem Montagewerkzeug (5, 5") wverbunden
ist, dass mit Hilfe des Sensorsystems (20, 20")
Messwerte sowohl in ausgewahlten Bereichen (12, 13,
12", 13") des Werksticks (1, 1") als auch in
ausgewahlten Bereichen (26, 27, 22") des Anbauteils (3,
3") aufgenommen werden konnen, wobeil die Messwerte in
einer Positionierphase (A-2) einer Arbeitsphase
aufgenommen werden;

- mit einer Auswerteeinheit (29) zur Auswertung der
Messwerte des Sensorsystems (20, 20"),

- mit einer Steuervorrichtung (16) zur Steuerung des
Roboters (14, 14") und des Montagewerkzeugs (5, 5"),
mit deren Hilfe das Montagewerkzeug (5, 5") in einer
Montageposition (25, 25") positionierbar ist, in der
ein im Montagewerkzeug (5, 5") gehaltenes Anbauteil (3,
3"), lagegenau gegeniiber einem Referenzbereich (12, 13,

12", 13") des Werksticks (1, 1") ausgerichtet ist;
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- wobei sich die Montageposition (25, 25") an die
Positionierphase (A-2) anschlieft,

- und mit Mitteln zur Durchfiithrung eines iterativen
Regelvorgangs zum Anfahren der Montageposition (25,
25"), unter Verwendung einer in einer Einrichtphase
ermittelten Jacobi-Matrix und unter Differenzbildung
zwischen Messwerten des Sensorsystems (20, 20") und im

Rahmen der Einrichtphase erzeugter (Soll-)Messwerte."

Anspruch 1 gemdB Hilfsantrag 2 basiert auf dem Anspruch

1 des Hilfsantrags 1 und lautet wie folgt:

"Verfahren zur Montage eines Anbauteils (3,3") an eine
Fahrzeugkarosserie (1, 1"), wobei das Anbauteil (3,3")
lagegenau gegenliber einem Referenzbereich (12, 13, 12",
13") auf der Fahrzeugkarosserie (1, 1 ") montiert wird,
- bei welchem Verfahren ein mittels eines Roboters
(14,14") gefihrtes Montagewerkzeug (5,5") verwendet
wird, welches eine Fixiervorrichtung (19, 19") zur
Aufnahme des Anbauteils (3,3") und ein fest mit dem
Montagewerkzeug (5,5") verbundenes Sensorsystem
(20,20") mit mindestens einem Sensor (21,21 ") umfasst,
wobei mit dem Sensorsystem (20,20") Messwerte sowohl in
ausgewahlten Bereichen (12, 13, 12", 13") der
Fahrzeugkarosserie (1, 1") als auch in ausgewahlten
Bereichen (26,27,22") des Anbauteils (3,3") aufgenommen
werden, wobei die Messwerte in der Positionierphase
(A-2) einer Arbeitsphase aufgenommen werden

- wobei das Montagewerkzeug (5,5") mit dem in der
Fixiervorrichtung (19, 19") gehaltenen Anbauteil (3,3")
zundchst im Rahmen der Positionierphase (A-2) ausgehend
von einer Naherungsposition (34,34"), welche unabhangig
von der Lage der Fahrzeugkarosserie (1, 1") im
Arbeitsraum (24) des Roboters (14, 14") ist, in eine
Montageposition (25,25") bewegt wird, in welcher das im

Montagewerkzeug (5,5") gehaltene Anbauteil (3,3")
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lagegenau gegenliber dem Referenzbereich (12, 13, 12",
13") der Fahrzeugkarosserie (1, 1 ") ausgerichtet ist

- wobeil die N&dherungsposition (34,34") in einer solchen
Weise angefahren wird, dass wahrend der darauffolgen
Positionierphase (A-2) keine Berilhrungen des Anbauteils
(3, 3") zu den Langstragerkonsolen der
Fahrzeugkarosserie (1,1 ") auftreten

- wobeil zum Anfahren der Montageposition (25,25") ein
iterativer Regelvorgang durchlaufen wird, im Zuge
dessen ein (Ist-)Messwert des mindestens einen Sensors
(21,21") erzeugt wird, dieser (Ist-)Messwert mit einem
im Rahmen einer Einrichtphase erzeugten (Soll-)Messwert
verglichen wird, aus der Differenz zwischen
(Ist-)Messwert und (Soll-)Messwert unter Verwendung
einer im Rahmen der Einrichtphase berechneten Jacobi-
Matrix ein Verschiebungsvektor des Montagewerkzeugs
(5,5") berechnet wird und das Montagewerkzeug (5,5") um
diesen Verschiebungsvektor verschoben wird,

- und wobei das Anbauteil (3,3") dann in dieser
Montageposition (25,25") des Montagewerkzeugs (5,5")

mit der Fahrzeugkarosserie (1, 1 ") verbunden wird."

Anspruch 1 gemaBR Hilfsantrag 3 enthdlt im Vergleich mit
Anspruch 1 gemaRl Hilfsantrag 2 die folgenden
zusatzlichen Merkmale, die am Ende dessen

kennzeichnenden Teils hinzugefiigt wurden:

"—- und wobei nach dem Montieren des Anbauteil (3,3")
die Fixiervorrichtung (19) des Montagewerkzeugs (5)
geldst wird, so dass das Anbauteil (3,3") frei an der
Fahrzeugkarosserie (1) hangt, wobei in dieser Lage mit
den Sensoren (21) Kontrollmessungen der Fugenmale,
Spalte und TiefenmaBe in Randbereichen (22,26,27) des
Anbauteils (3,3") sowie in Nachbarbereichen (9, 12, 13)

der Fahrzeugkarosserie (1) durchgefihrt werden."
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Anspruch 1 gemaR Hilfsantrag 4 umfasst die Merkmale des
Anspruchs 1 des Hilfsantrags 3, wobei zusdtzlich das

folgende Merkmal aufgenommen wurde:

"wobeil die Messwerte des Sensorsystems (20) mit
unterschiedlichen Gewichtungsfaktoren versehen werden,
um eine gewichtete Lageoptimierung des Frontmoduls (3)
gegenlber dem Frontauschnitt (2) der Fahrzeugkarosserie

(1) herbeizufithren".

Anspruch 1 gemaB Hilfsantrag 5 lautet wie folgt:

"Verfahren zur Montage eines Frontmoduls (3) an eine
Fahrzeugkarosserie (1), wobei das Frontmodul (3)
lagegenau gegeniiber einem Referenzbereich (12, 13) auf
der Fahrzeugkarosserie (1) montiert wird,

- bei welchem Verfahren ein mittels eines Roboters (14)
gefiihrtes Montagewerkzeug (5) verwendet wird, welches
eine Fixiervorrichtung (19) zur Aufnahme des
Frontmoduls (3) und ein fest mit dem Montagewerkzeug
(5) verbundenes Sensorsystem (20) mit mindestens einem
Sensor (21) umfasst, wobei mit dem Sensorsystem (20)
Messwerte sowohl in ausgewahlten Bereichen (12, 13) der
Fahrzeugkarosserie (1) als auch in ausgewédhlten
Bereichen (26,27) des Frontmoduls (3) aufgenommen
werden, wobei die Messwerte in der Positionierphase
(A-2) einer Arbeitsphase aufgenommen werden

- wobei das Montagewerkzeug (5) mit dem in der
Fixiervorrichtung (19) gehaltenen Frontmodul (3)
zundchst im Rahmen der Positionierphase (A-2) ausgehend
von einer Naherungsposition (34 ), welche unabhangig
von der Lage der Fahrzeugkarosserie (1) im Arbeitsraum
(24) des Roboters (14) ist, in eine Montageposition
(25) bewegt wird, in welcher das im Montagewerkzeug (5)

gehaltene Frontmodul (3) lagegenau gegeniber dem
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Referenzbereich (12, 13) der Fahrzeugkarosserie (1)
ausgerichtet ist

- wobei die Nadherungsposition (34) in einer solchen
Weise angefahren wird, dass wahrend der darauffolgend
Positionierphase (A-2) keine Beriihrungen des
Frontmoduls (3) zu den Langstragerkonsolen der
Fahrzeugkarosserie (1) auftreten

- wobei zum Anfahren der Montageposition (25) ein
iterativer Regelvorgang durchlaufen wird, im Zuge
dessen ein (Ist-)Messwert des mindestens einen Sensors
(21) erzeugt wird, dieser (Ist-)Messwert mit einem im
Rahmen einer Einrichtphase erzeugten (Soll-)Messwert
verglichen wird, aus der Differenz zwischen (Ist)
Messwert und (Soll-)Messwert unter Verwendung einer im
Rahmen der Einrichtphase berechneten Jacobi-Matrix ein
Verschiebungsvektor des Montagewerkzeugs (5) berechnet
wird und das Montagewerkzeug (5) um diesen
Verschiebungsvektor verschoben wird,

- und wobei das Frontmodul (3) dann in dieser
Montageposition (25) des Montagewerkzeugs (5) mit der

Fahrzeugkarosserie (1) verbunden wird."

Anspruch 1 gemaBR Hilfsantrag 6 umfasst die Merkmale des
Anspruchs 1 des Hilfsantrags 5, wobei zusatzlich das
folgende Merkmal am Ende dessen kennzeichnenden Teils

aufgenommen wurde:

"und wobeil nach dem Montieren des Frontmoduls (3) die
Fixiervorrichtung (19) des Montagewerkzeugs (5) geldst
wird, so dass das Frontmodul (3) frei an der
Fahrzeugkarosserie (1) hangt, wobei in dieser Lage mit
den Sensoren (21) Kontrollmessungen der Fugenmale,
Spalte und TiefenmaBe in Randbereichen (22,26,27) des
Frontmoduls (3) sowie in Nachbarbereichen (9, 12, 13)

der Fahrzeugkarosserie (1) durchgefihrt werden."
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Anspruch 1 gemaR Hilfsantrag 7 umfasst die Merkmale des
Anspruchs 1 des Hilfsantrags 5, wobei zusatzlich das

folgende Merkmal aufgenommen wurde:

"wobei die Messwerte des Sensorsystems (20) mit
unterschiedlichen Gewichtungsfaktoren versehen werden,
um eine gewichtete Lageoptimierung des Frontmoduls (3)
gegenliber dem Frontauschnitt (2) der Fahrzeugkarosserie

(1) herbeizufihren".

Anspruch 1 gemaBR Hilfsantrag 8 umfasst die Merkmale des
Anspruchs 1 des Hilfsantrags 6, wobei zusatzlich das

Merkmal aufgenommen wurde:

"wobeil die Messwerte des Sensorsystems (20) mit
unterschiedlichen Gewichtungsfaktoren versehen werden,
um eine gewichtete Lageoptimierung des Frontmoduls (3)
gegenliber dem Frontauschnitt (2) der Fahrzeugkarosserie

(1) herbeizufihren".

Der Wortlaut der unabhangigen Systemanspriiche der
Hilfsantrdage 2 bis 8 ist fir die vorliegende
Entscheidung nicht relevant und wurde daher hier nicht

wiedergegeben.

Das entscheidungserhebliche Vorbringen der
Beschwerdefiithrerin richtet sich zum einen gegen die
Feststellung der Einspruchsabteilung zur mangelnden
Neuheit der Gegenstande der Anspriiche 1 und 6 des
Hauptantrags, insbesondere betreffend die Merkmale 1.5
und 1.10 des Anspruchs 1 und 6.4, 6.7 und 6.10 des
Anspruchs 6 (Nrn 7 und 8 der Entscheidungsgriinde) .

Die in den neuen Hilfsantrdagen 1 bis 8 gegeniiber dem
Hauptantrag hinzugefiigten Merkmale seien nicht nur neu

gegenliber D5, sondern auch eindeutig aus den
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urspringlich eingereichten Anmeldungsunterlagen zu

entnehmen.

Das entscheidungserhebliche Vorbringen der
Beschwerdegegnerin stitzt im Wesentlichen die
Feststellungen der Einspruchsabteilungen zum

Hauptantrag.

Die Hilfsantrage, die erst mit der Beschwerdebegriindung
eingereicht wurden, seien u.a. aufgrund mangelnder
Patentierbarkeit, mangelnder Klarheit sowie
unzulassiger Erweiterung als prima facie nicht

gewahrbar anzusehen.

Entscheidungsgriunde

Verfahrensaspekte

Die vorliegende Entscheidung ergeht im schriftlichen
Verfahren ohne mundliche Verhandlung gemal Artikel 12
(8) VOBK 2020 unter Wahrung der Verfahrensrechte beider
Verfahrensbeteiligten nach Artikel 113 und 116 EPU.

Der Grundsatz des rechtlichen Gehdrs nach Artikel 113
(1) EPU ist uneingeschrankt beachtet, da beide Parteien
umfangreich zur Sache vorgetragen haben und die Kammer
deren schriftsatzliches Vorbringen der vorliegenden

Entscheidung zugrunde gelegt hat.

Die Beschwerdefiihrerin hat die Anberaumung einer
mundlichen Verhandlung vor der Kammer nicht beantragt.
Der von der Beschwerdegegnerin hilfsweise gestellte
Antrag auf mindliche Verhandlung gemall Artikel 116 (1)

EPU steht unter der Bedingung, dass die Kammer nicht
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schon ihrem Hauptantrag auf Zurlckweisung der
Beschwerde stattgibt. Somit wird der vorgenannte
Hilfsantrag auf miindliche Verhandlung

verfahrensrechtlich nicht wirksam.

Hauptantrag - Neuheit des Anspruchs 1

Der Gegenstand des Anspruchs 1 sei, so die
Beschwerdefiithrerin, neu gegeniiber D5, weil sich aus D5

die Merkmale 1.5 und 1.10 nicht ergéaben.

Merkmal 1.5

Die Einspruchsabteilung habe unzutreffend festgestellt,
dass das Merkmal 1.5 aus Spalte 10, Zeilen 3 bis 24,
sowie aus Figur 3 von D5 bekannt sei

(Entscheidungsgriinde, Punkte 7.1 und 7.6).

Eine Naherungsposition, die unabhangig von der Lage des
Werkstiicks ist, sei in keinem der drei in D5

beschriebenen Betriebszustanden zu identifizieren.

Im Record-Mode bestehe die Verfahrbahn A bis B in einer
Mehrzahl von Vorhaltepositionen, die relativ zum
Werkstiick definiert werden (Spalte 1, Zeilen 29 bis
32).

Im Parameter-Mode (Spalte 10, Zeilen 24 bis 42) steuere
das Regelungsprogramm den Manipulator von C bis D
(Figur 3) entlang einer Mehrzahl von weiteren
Vorhaltepositionen, die auch alle an die Werkstilicklage
angepasst werden, weil fir jede Vorhalteposition eine

sogenannte Trainingsphase durchgefiihrt werde.



1.

1.

1.

- 14 - T 1677/19

Beim Operation-Mode seien auch alle Vorhaltepositionen
von der Lage des Werkstiicks abhédngig (Spalte 10, Zeile
66, bis Spalte 11, Zeile 2).

D5 offenbare somit ein Verfahren, bei dem die Position
des Manipulators immer abhangig von der Lage des

Werkstiicks sei.

D5 offenbare auch keine Montageposition, die sich an
die Positionierphase anschlieBt, weil dort eine
Mehrzahl von Bearbeitungspositionen (siehe den Bereich
E-F, Spalte 11, Zeilen 13 bis 16) innerhalb, und nicht
am Ende der Positionierphase C-D angesteuert werden

(Figur 3).

Die Kammer folgt dieser Argumentation nicht.

Zum einen Uberzeugt die Argumentationslinie beziiglich
der Nichtoffenbarung einer "Montageposition im Sinne
des Anspruchs 1" nicht, weil die Beschwerdefilthrerin
dabei Merkmale des beanspruchten Gegenstands geltend
macht, die dem Anspruchswortlaut nicht zu entnehmen

sind.

Grund dafir ist, dass Anspruch 1 (Merkmal 1.5) nicht so
formuliert ist, dass eine einzige Montageposition die

Positionierphase zwingend abschliefRt.

Merkmal 1.5 sieht namlich vor, dass das Montagewerkzeug
im Rahmen einer Positionierphase aus der
Naherungsposition "in eine Montageposition bewegt
wird", und schlieBt somit nicht aus, dass innerhalb der
Positionierphase mehrere Montagepositionen erreicht

werden.
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Entgegen den Ausfiihrungen der Beschwerdefithrerin kann
somit die Positionierphase aufgrund der fiir den
Anspruch 1 des Hauptantrags gewahlten
Anspruchsformulierung mehrere Montagepositionen
einschlieBen, die im Rahmen einer Positionierphase

eingenommen werden.

D5 offenbart (Spalte 11, Zeilen 13 bis 16), dass der
Bereich zwischen den Punkten E und F mehrere
Bearbeitungspositionen des Manipulators 2 enthalt, die

"relativ zu dem Objekt 3 geregelt werden sollen".

D5 offenbart somit mit dem Bereich E-F mehrere konkret
definierte Stellungen, die alle als "Montagepositionen"
verstanden werden koénnen, weil in diesen Stellungen
"der Manipulator die ihm zugedachte

Aufgabe erfiillen kann" (Spalte 8, Zeilen 59 bis 64).

Die Beschwerdefiihrerin hat zum anderen auch nicht
iberzeugend dargetan, dass D5 ein Verfahren offenbart,
bei dem die Position des Manipulators immer abhédngig

von der Lage des Werkstiicks ist.

D5 offenbart namlich, dass das Montagewerkzeug
ausgehend von einer Naherungsposition (C) in eine
Montageposition (z.B. die Vorhalteposition oberhalb der
Offnung 3 im Dach 5) (Spalte 9, Zeilen 3 bis 6) bewegt

wird.

D5 offenbart dabei, dass die gesamte Verfahrbahn A-C
gefihrt durch eine Steuerung, d.h. nicht geregelt,
gefahren wird (Spalte 10, Zeile 66, bis Spalte 11,
Zeile 4), ohne Berlicksichtigung der Position des

Werksticks.
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Die eigentliche Anpassung an die Lage des Werkstiicks

beginnt erst nach Erreichen des Punkts C.

D5 offenbart ein Verfahren, bei dem die Position des
Manipulators bis zum Punkt C unabhangig von der Lage

des Werksticks ist.

Die Beschwerdefilhrerin hat somit nicht iberzeugend
dargetan, dass die Feststellungen der
Einspruchsabteilung hinsichtlich der Offenbarung des

Merkmals 1.5 nicht korrekt waren.

Merkmal 1.10

Die Beschwerdefihrerin argumentiert (siehe
Beschwerdebegrindung, Punkt I.1.b)), dass entgegen den
Feststellungen der angefochtenen Entscheidung (Punkt
7.1) weder Spalte 5, Zeilen 51 bis 66, noch Spalte 11,
Zeilen 36 bis 48, das Merkmal 1.10 offenbarten.

Spalte 5, Zeilen 51 bis 53, erwahne zwar einen
Regelvorgang, der u.a. die Berechnung einer Jakobi-
Matrix vorsieht, jedoch werde in diesem Regelvorgang
die Jacobi-Matrix nicht so wie in Anspruch 1 vorgesehen
verwendet, dies insbesondere, weil diese nicht in einer

Einrichtphase ermittelt werde.

Spalte 11, Zeilen 13 bis 48, offenbare namlich, dass
erst im Operation-Mode Vektoren miteinander verglichen
werden, und anschlieBend der Kehrwert der Jacobi-Matrix

berechnet und abgespeichert wird.

Diese Matrix werde somit nicht bereits in der
Einrichtphase ermittelt, sondern erst im dritten
Betriebszustand (Operation-Mode, siehe auch Spalte 10,
Zeile 66, bis Spalte 11, Zeile 47, von D5).
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Merkmal 1.10 sehe aber vor, dass die Jacobi-Matrix
bereits in der Einrichtphase erstellt werde und dass
damit aus der Differenz aus (Ist-)Messwert und
(Soll-)Messwert ein Verschiebungsvektor ermittelt

werde.

Der Verschiebungsvektor werde gemal Merkmal 1.10 erst
durch Verwendung der Jacobi-Matrix erhalten, wobei D5
offenbare, dass die Differenz zwischen Soll-
Messvektoren und Ist-Messvektoren berechnet werde,

bevor die Jacobi-Matrix zur Anwendung kommt.

Die Kammer ist von dieser Argumentationslinie nicht
ilberzeugt, weil die Beschwerdefiihrerin auf eine
Interpretation des Anspruchs Bezug nimmt, die nicht im
Einklang mit der Rechtsprechung ist, weil sie zu eng

ist.

Gemal der Rechtsprechung der Beschwerdekammern (9.
Auflage 2019, II.A.6.1) sind breit gefasste Merkmale
nicht eng auszulegen und nur technisch unlogische
Interpretationen eines Anspruchsgegenstands

auszuschlieBen.

Wie die Beschwerdegegnerin bemerkt hat
(Beschwerdeerwiderung, Seite 5, zweiten Absatz),
fordert Merkmal 1.10 lediglich, dass ein
Verschiebungsvektor unter Verwendung einer im Rahmen
der Einrichtphase berechneten Jacobi-Matrix berechnet

wird.

Die von der Beschwerdefiihrerin bewusst gewahlte
Formulierung des Merkmals 1.10 schreibt keine besondere
Operation anhand der Jacobi-Matrix vor und deckt somit

alle Ausfihrungsformen, bei denen in dem gesamten
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Rechenprozess in irgendeiner Weise eine beliebige
Operation mit einer Jacobi-Matrix stattfindet, die im

Rahmen der Einrichtphase berechnet wurde.

Die Jacobi-Matrix wird nach D5 beim Regelvorgang in der
dem Operation-Mode vorgelagerten Trainingsphase des
Parameter-Modes ermittelt (Spalte 10, Zeilen 43 bis
65) .

Die in D5 erwahnte Trainingsphase entspricht der im
Anspruch 1 erwdhnten Einrichtphase, die zur Bestimmung
des (Soll-) Messwertes dient (siehe Merkmal 1.9), weil
wahrend der Trainingsphase die Lage des Manipulators
ausgehend von einer Soll-Position nacheinander um jeden
der sechs Freiheitsgrade variiert wird und
entsprechende Messwerte mittels der Sensoren

aufgenommen werden.

Aus den aufgenommenen Messwerten wird dann die Jacobi-
Matrix berechnet (Spalte 10, Zeilen 57 bis 61).

Die Passage in Spalte 5, Zeilen 48 bis 50, auf die sich
die Beschwerdefiithrerin beruft, offenbart lediglich,
dass das Berechnen des Kehrwerts der Matrix im

Operation-Mode stattfindet.

Die Argumentation der Beschwerdefilthrerin, dass Merkmal
1.10 in D5 nicht offenbart sei, weil dort keine Jacobi-
Matrix verwendet werde, welche in einer Einrichtphase

ermittelt wurde, Uberzeugt die Kammer daher nicht.

Mithin hat die Beschwerdefiihrerin nicht iberzeugend die
Unrichtigkeit der in der angefochtenen Entscheidung
enthaltene Feststellung dargetan, dass der Hauptantrag
nicht gewdhrbar ist, weil der Gegenstand des Anspruchs

1 nicht neu gegeniiber D5 ist.
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Zulassung ins bzw. Berilicksichtigung der Hilfsantrage 1

bis 8 im Verfahren

Die Patentinhaberin reichte die Hilfsantrdge 1 bis 8
zum ersten Mal mit ihrer Beschwerdebegriindung ein, so
dass deren Zulassung ins Verfahren nach Artikel 12 (4)
VOBK 2007 im Ermessen der Kammer steht.

Diese Hilfsantrdge entsprechen keinem der Hilfsantragen
1 bis 10, die der Einspruchsabteilung zur Entscheidung

vorgelegt wurden.

Nach Artikel 12 (4) VOBK 2007 liegt es im Ermessen der
Kammer, Antrdge nicht zuzulassen, die bereits im

Einspruchsverfahren hatten vorgebracht werden kdnnen.

Gemal Artikel 12 (2) VOBK 2020 ist im Hinblick auf das
vorrangige Ziel des Beschwerdeverfahrens, die
angefochtene Entscheidung gerichtlich zu Uberprifen,
das Beschwerdevorbringen in erster Linie auf die
Antrdge zu richten, die der angefochtenen Entscheidung

zugrunde lagen.

Fir die Kammer ist bei der Ausibung ihres Ermessens
unter anderem ausschlaggebend, dass die Patentinhaberin
beim Einreichen der neuen Hilfsantrdgen keine Argumente
zur Uberwindung der negativen Feststellungen der
angefochtenen Entscheidung zur Erfiillung der
Erfordernissen der Artikel 123 (2) und 84 EPU vorgelegt
hat.

Die Einspruchsabteilung entschied (siehe die Punkte
11.1, 11.2 und 11.7 der Grinde der angefochtenen
Entscheidung), dass die folgende Merkmale die o.g.

Erfordernisse verletzten:
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(i1i.1) "wobei die N&dherungsposition in einer solchen
Weise festgelegt wird, dass wahrend der darauffolgenden
Positionierphase keine Berthrungen zwischen dem

Anbauteil und dem Werkstiick auftreten",

(i1ii.2) "wobei das Montagewerkzeug mit dem in der
Fixiervorrichtung gehaltenen Anbauteil zunachst im
Rahmen einer Positionierphase ausgehend von einer
Naherungsposition, welche unabhangig von der Lage des
Werkstiicks im Arbeitsraum des Roboters ist, in eine
Montageposition bewegbar ist, in welcher das im
Montagewerkzeug gehaltene Anbauteil lagegenau gegeniiber

dem Referenzbereich des Werkstiicks ausgerichtet ist".

Die Patentinhaberin hat beim Einreichen der
Hilfsantrdge 1 bis 8 diese Merkmale geandert, ohne
dabei Argumente vorzulegen, warum dadurch die
spezifisch dagegen gerichteten Einwdnde der
angefochtenen Entscheidung aufgehoben bzw. itberwunden

wurden.

Die Erfillung der Erfordernisse der Artikel 84 und 123
(2) EPU fir diese Antragen ergibt sich nach Auffassung
der Kammer auch nicht unmittelbar aus den

durchgefihrten Anderungen.

Vielmehr geben diese Anderungen erneut Anlass zu
Einwdnden der unzulédssigen Erweiterung und Klarheit
(siehe Beschwerdeerwiderung, Punkte 2.1 und 2.2, 3.1
und 3.2, 4.1 und 4.2, 5.1 und 5.2, 6.1 und 6.2, 7.1.
und 7.2, 8.1 und 8.2, 9.1 und 9.2).

Somit spricht auch der Umstand, dass die neuen

Hilfsantrdge nicht eindeutig gewdhrbar sind und sogar



1.

1.

- 21 - T 1677/19

neue Einwdnde begriinden, gegen deren Zulassung.

Relevant bei der Zuladssigkeitsentscheidung ist auch, ob
die jeweiligen Anspruchsfassungen der Hilfsantrage
gegeniiber dem vorher beanspruchten Gegenstand
konvergieren oder divergieren, also den Gegenstand des
unabhangigen Anspruchs des Hauptantrags in eine
Richtung bzw. in Richtung eines Erfindungsgedankens
zunehmend einschrankend weiterentwickeln oder etwa
durch Aufnahme jeweils verschiedener Merkmale
unterschiedliche Weiterentwicklungen verfolgen (siehe
Rechtsprechung der Beschwerdekammer, supra, V.A.
4.12.4).

Eine konvergente Weiterentwicklung ist vorliegend im
Hinblick auf den jeweiligen Anspruchssatz nach den
Hilfsantrdgen 1 bis 4 zu erkennen, wobei ab dem
Hilfsantrag 5 diese konvergente Weiterentwicklung

verloren geht.

Grund daflir ist, dass Hilfsantrag 5 auf Hilfsantrag 2
basiert, wobei beide Hilfsantrdge 6 und 7 auf dem
Hilfsantrags 5 basieren und der Hilfsantrag 8 auf dem

Hilfsantrags 6 aufbaut.

Es ist somit der Kammer nicht ersichtlich, inwiefern
der Gegenstand von Anspruch 1 nach Hilfsantrag 5 zum
Gegenstand von Anspruch 1 nach Hilfsantrag 4
konvergiert und inwiefern der Gegenstand von Anspruch 1
nach Hilfsantrag 7 zum Gegenstand von Anspruch 1 nach

Hilfsantrag 6 konvergiert.

Die Beschwerdefiihrerin hat auch keinerlei
rechtfertigenden Grinde fir eine Zulassung der

Hilfsantrage ins Verfahren vorgebracht.
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Die Kammer kann keine iiberraschende Anderung im
Einspruchsverfahren erkennen (und keine wurde von der
Beschwerdefilhrerin geltend gemacht), die die
Beschwerdefilhrerin daran gehindert haben kdénnte, die
neue Hilfsantrdge bereits im Einspruchsverfahren

einzureichen.

Im Gegenteil, der Beschwerdefiihrerin waren die auf D5
basierten Neuheitseinwdnde der Beschwerdegegnerin, die
nach Artikel 100 a) EPU zum Widerruf des Patents im
Einspruchsverfahren fiihrten, bereits mit der
Einspruchsschrift (siehe die Punkte IV.1l und IV.5) und

somit seit Beginn des Einspruchsverfahrens bekannt.

Zudem hatte die Einspruchsabteilung mit der Ladung zur
mindlichen Verhandlung auch auf die mdgliche
Neuheitsschadlichkeit von D5 hingewiesen (siehe dazu
auch Punkt 11 auf Seite 3 der angefochtenen

Entscheidung) .

Dabei merkt die Kammer an, dass die Patentinhaberin
bereits im Einspruchsverfahren Méglichkeiten gehabt und
genutzt hat (siehe die Schriftsatze wvom

17. November 2017 und vom 28. November 2018)
Hilfsantrdge einzureichen, um die frihzeitig im
Verfahren erhobenen Einwdnde mangelnder Neuheit zu

Uberwinden.

Die Kammer entscheidet somit, in Ausibung ihres
Ermessens gemal Artikel 12 (4) VOBK 2007, die

Hilfsantrdge 1 bis 8 nicht ins Verfahren zuzulassen.
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Entscheidungsformel
Aus diesen Grinden wird entschieden:
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Entscheidung elektronisch als authentisch bestatigt



