@ QRAD PRIEMYSELNEHO VLASTNICTVA SLOVENSKEJ REPUBLIKY
Svermova 43, 974 04 Banska Bystrica 4

Banské Bystrica 3. 12. 2020
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ROZHODNUTIE

Predseda Uradu priemyselného vlastnictva Slovenskej republiky o rozklade podanom 29. oktébra 2019
prihlasovatelmi Ing. Janom Ligu$om, Bodruzal 28, 090 05 Krajna Polana a Ing. Janou LiguSovou PhD.,
Lomena 37, 044 13 Valaliky, v konani zastupenymi patentovym zastupcom Ing. Daliborom Gruberom,
GELE — patentova, znamkova, oceniovacia a sudno-znalecka kancelaria, Humenska 29, 040 11 Kosice (dalej
~prinlasovatelia®), proti rozhodnutiu Uradu priemyselného vlastnictva Slovenskej republiky zn.
PP 88-2015/V-140-2019 z 1. oktébra 2019 o zamietnuti patentovej prihlasky s ndzvom ,,Sp6sob snimania
a manipulécie s vyrobkom pomocou 3D integrovaného senzorického zariadenia“, ¢. spisu PP 88-2015, na
névrh ustanovenej odbornej komisie rozhodol takto:

podla § 59 ods. 2 zdkona ¢&. 71/1967 Zb. o spravnom konani (spravny poriadok) v zneni neskorSich
predpisov v spojeni s § 44 ods. 1 vnadvdznosti na § 7 ods. 1 zakona ¢. 435/2001 Z. z. o patentoch,
dodatkovych ochrannych osved¢eniach a o zmene a doplneni niektorych zakonov v zneni neskorsich
predpisov sa rozklad zamieta a rozhodnutie zn. PP 88-2015/V-140-2019 z 1. okt6bra 2019 sa potvrdzuje.

Odo6vodnenie:

Prvostupiiovym rozhodnutim Uradu priemyselného vlastnictva Slovenskej republiky (dalej ,,Grad®)
zn. PP 88-2015/V-140-2019 z 1. oktdbra 2019 (dalej ,,prvostupniové rozhodnutie” alebo ,napadnuté
rozhodnutie*) bola v zmysle 8§ 44 ods. 1 zakona ¢. 435/2001 Z. z. o patentoch, dodatkovych ochrannych
osvedéeniach a o zmene a doplneni niektorych zakonov v zneni neskor$ich predpisov (d’alej ,,patentovy
zakon*) zamietnuta patentova prihlaska s ndzvom ,,Spdsob snimania a manipulacie s vyrobkom pomocou 3D
integrovaného senzorického zariadenia®, ¢. spisu PP 88-2015 (d’alej ,,patentova prihlaska®).

Dévodom takéhoto rozhodnutia uradu bola skutoénost, ze v ramci Uplného prieskumu patentovej prihlasky
bolo zistené, Ze patentova prihliska nespiiia podmienky na udelenie patentu podla § 5 a § 7 ods. 1
patentového zakona, pretozZe jej predmet nie je novy. Vynalez, ktory je predmetom patentovej prihlasky —
spbsob snimania a manipulacie s vyrobkom pomocou 3D integrovaného senzorického zariadenia — je
opisany v dokumente DE 102009001894 A1 (d’alej ,,dokument D1%) spristupnenom verejnosti 30. septembra
2011, teda v dokumente, ktory bol stcast'ou stavu techniky pred diiom, od ktorého patri prihlasovatelom
pravo prednosti (15. oktébra 2015).

Vydaniu prvostuptiového rozhodnutia, ako to vyplyva zobsahu spisu, predchadzala spréva uradu
z 11. aprila 2019, ktorou boli prihlasovatelia oboznameni s vysledkom Uplného prieskumu patentovej
prihlaSky abola im stanovena lehota na vyjadrenie a vyvratenie namietok Gradu. Vzhladom na to, Ze
prihlasovatelia sa v stanovenej, ani prediZenej lehote k vysledku Gplného prieskumu patentovej prihlasky
nevyjadrili, prvostupnovy organ pristupil k vydaniu napadnutého rozhodnutia.

Proti tomuto rozhodnutiu podali prihlasovatelia (v si¢asnom postaveni podavatel'ov rozkladu) v zakonom
stanovenej lehote rozklad, v ktorom nesuhlasili s vysledkom uplného prieskumu patentovej prihlasky, podla
ktorého hlavny patentovy narok patentovej prihlasky nespiia podmienku novosti, pretoze je su¢astou stavu
techniky opisaného v dokumente D1 a v dokumente US 6587186 B2 (d’alej ,,dokument D2%).
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Nesuhlasili ani s odévodenim, Ze v dokumente D1 je opisany rovnaky, resp. ekvivalentny spdsob snimania
a manipulécie s vyrobkom ako je uvedeny v patentovej prihlaske. Poukazali na skuto¢nost, ze kategoria
postupy (spdsoby) je definovana naslednostou tikonov — dejov. Podl'a prihlasovatelov je prvym krokom
podla dokumentu D1 umiestnenie 3D kamery (40) na kibové rameno (32) robotického systému (patentovy
narok ¢. 2). Aj ked’ 3D kamera (40) zaujme prostrednictvom kibového ramena (32) globalnu pozorovaciu
poziciu (patentovy narok €. 9), nie je schopna Ciastocne snimat’ skryti priestorovi oblast’ pracovnej plochy
(15) (patentovy narok ¢. 9). Na zadklade uvedeného je podla nich potrebné pouzit' d’al§ie snimania 3D
kamery, ktoré vykonavaju miestne pozorovania (patentovy narok ¢. 9).

V patentovej prihlaske je podla prihlasovatelov prvym krokom zosnimanie 3D pracovného priestoru
kamerovym systémom na baze stereovizie a laserového snimania, ¢im je zabezpecené kompletné zosnimanie
pracovného priestoru bez potreby pouzitia d’al$ich kamier (3D kamera je umiestnend fixne nad pracovnym
priestorom). Tymto spésobom je prostrednictvom jednej 3D kamery kompletne zosnimany cely pracovny
priestor.

Rozdiel Uvodného kroku v dokumente D1 v porovnani s predmetom patentovej prihla3ky spociva podla
prihlasovatelov v tom, Ze 3D kamera (40) na kibovom ramene (32) nedokaZe zosnimat' cely pracovny
priestor (10, 15) a nasledne po vyhodnoteni skrytych oblasti pracovnej plochy (15) je nutné pouZitie d’alSich
lokdlnych snimani alebo doplnkovych kamier, ktoré zabezpecuju snimanim skrytych oblasti pracovnej
plochy (15) zaslanie informacie pre jej dalSie nasledné upravovanie prveho vytvaraného 3D modelu.
Uréovanie lokalnych skenovacich pozicii podla dokumentu D1 v porovnani s patentovou prihlaSkou je
v dosledku zakladnej poziadavky kratkeho ¢asu cyklu v priemyselnych aplikaciach nevyhodné. V dokumente
D1 je ako prvy krok premiestnenie robotického ramena do globalnej pozorovacej pozicie (patentovy narok
¢.9).

Prihlasovatelia v stvislosti s druhym krokom v patentovej prihlaske uviedli, Ze nim je snimanie (skenovanie)
jedného néhodne uloZeného vyrobku v 3D pracovnom priestore tym istym kamerovym systémom na baze
stereovizie a laserového snimania.

Tretim krokom v patentovej prihlaske je podl'a prihlasovatel'ov prenos informacii z kamerového systému na
baze stereovizie a laserového snimania do realiza¢ného systému, ktory vytvara 3D model vyrobku. Podl'a
dokumentu D1 dochadza prostrednictvom 3D kamery (40) na kibovom ramene (32) k snimaniu iba
pracovnej plochy (10) pre ucely vytvorenia 3D modelu pracovnej plochy (10), nie vSak ku snimaniu
jednotlivych objektov — vyrobkov (20, 21, 22, 23) pre uéely neskorSicho vytvorenia 3D modelov. Uvedené
znamena, ze realizaénym systémom sa nevytvaraju 3D modely objektov — vyrobkov (20, 21, 22, 23). V tejto
suvislosti nesuhlasili s tvrdenim Gradu, Ze spésob snimania a manipulécie s vyrobkom podl'a dokumentu D1
najprv snima 3D pracovny priestor (10) kamerovym systémom (40) a nasledne snima nahodne uloZeny
vyrobok (22) v 3D pracovnom priestore (10). Zdoraznili, Ze uvedené Cinnosti sa podla dokumentu D1
nevykonavaju.

Pokial' ide o Stvrty krok v patentovej prihlaske, podla prihlasovatelov je nim prenos informacii
z realiza¢ného systému do vyhladavacieho systému pre ucely vyhladavania a urcenia miesta uchytenia
vyrobku. Dalej uviedli, Ze podla dokumentu D1 ,.zabezpetuje kibové rameno (32) s 3D kamerou (40),
ktorym je manipulator ureny na triedenie objektov (20, 21, 22, 23), ktorymi je batoZina (ods. 25 popisu)“.
Poukazali, Ze v dokumente D1 v ods. 25 opisu je taktiez uvedené, Zze s vopred urené konkrétne miesta na
manipuléciu batoziny (objekty 20, 21, 22, 23), teda rieSenie uvedené v dokumente D1 nevyhladava ani
neuréuje konkrétne miesto uchytenia vyrobku, ale klasifikuje jednotlivé objekty podla typov. Naproti tomu
v patentovej prihldSke sa vzdy pracuje len s jednym typom produktu, a teda ku klasifikacii v Ziadnom
z krokov nedochadza.

Piatym krokom v patentovej prihlaske je podl'a prihlasovatel'ov prenos informacii z vyhl'adavacieho systému
do robotickomanipulac¢nej Casti, ktord najprv vyrobok uchyti, v Siestom kroku ho natoci, v siedmom kroku
ho prestiiva a nakoniec v 6smom kroku ho ulozi do pozadovanej polohy a pozadovaného priestoru. Podl'a
rieSenia uvedeného v dokumente D1 posledné kibové rameno (32), ktoré prebera funkciu manipulatora alebo
robotického ramena (33), alebo kamerového ramena (35), triedend batoZinu neuchytdva na mieste presne
uréenom vyhladavacim systémom, priGom v d’al§ich krokoch nedochadza kjej natoCeniu ani k jej
prestivaniu a uloZeniu do pozadovanej polohy a poZadovaného priestoru. Predmetom ochrany rieSenia
uvedeného v dokumente D1 je totiZz najmd zabezpeCenie jednej globalnej pozorovacej polohy a viacerych



lokalnych pozorovacich poléh pracovnej plochy (10) a skrytej priestorovej oblasti pracovnej plochy (15),
a to pre ucely triedenia batoziny.

Beric do Uvahy uvedené skuto¢nosti prihlasovatelia zastali nazor, ze pri porovnavani naslednosti
jednotlivych Ukonov vykonadvanych v rieseni podl'a predmetu patentovej prihlaSky a rieSenia uvedeného
v dokumente D1 jednoznacne vyplyva, ze porovnavané rieSenia su rozdielne. Predmet patentovej prihlasky
preto spiiia podmienku novosti, pretoze ku ditu podania (15. oktobra 2015) nebol stidast'ou stavu techniky.

V d’alSej Casti podaného rozkladu prihlasovatelia porovnali konkrétne konStrukéné Casti rieSenia opisané
v patentovej prihlaSke a v dokumente DI, resp. ich jednotlivé vztahové znacky, zadefinovali ich hlavné
znaky a nasledne uviedli ich odliSnosti.

Podra prihlasovatelov v dokumente D1 je na poslednom kibovom ramene (32) umiestnena 3D kamera (40).
Predmet patentovej prihlasky sa odliSuje tym, Ze 3D kamera nie je umiestnena na robotickom ramene, ale
stacionarne nad pracovnym priestorom, pri¢om ide len o jednu pozorovaciu poziciu bez d’alSich lokalnych
pozorovacich pozicii ataktiez v patentovej prihlaSke nie su kombinované stacionarne a pohyblivé 3D
kamery.

V dokumente D1 prebera posledné kibové rameno (32) funkciu manipulétora alebo robotického ramena (33),
ako aj funkciu kamerového ramena (35). Predmet patentovej prihlaSky sa od rieSenia zverejneného
v dokumente D1 odliSuje v tom, ze posledné klbové rameno nema funkciu kamerového ramena.

V suvislosti s 3D kamerou prihlasovatelia uviedli, Ze v dokumente D1 je tato prednostne navrhnuta ako time-
of-flight kamera (d’alej ,,TOF*). V patentovej prihlaske sa nevyuziva technologia TOF, ani TOF kamery, ale
stereovizia pre uréenie 3D priestoru. Rovnako sa v patentovej prihlaSke nevyskytuje technolégia uvedena
v dokumente D2, v patentovej prihlaske je vyuZzita Gplne odliSna technoldgia.

Prihlasovatelia taktieZ konStatovali, Ze v dokumente D1 je roboticky systém (30) v globalnej pozorovacej
pozicii, kym v pripade predmetu patentovej prihlasky je 3D kamerovy systém Uplne nezévisly od
robotického systému.

Taktiez v dokumente D1 je 3D kamera (40) umiestnena na uchopovacom ramene, kym v pripade predmetu
patentovej prihlaS8ky podla prihlasovatelov 3D kamera nie je umiestnend na robotickom ramene, ale
stacionarne nad pracovnym priestorom, ide teda o Uplne iné pozorovacie pozicie.

Na zaver porovnania prihlasovatelia uviedli, Ze v rieSeni podl'a dokumentu D1 méze byt roboticky systém
pouzity napriklad na triedenie batoziny na rozdiel od predmetu patentovej prihlasky, ktory je uréeny na
depaletizaciu len jedného urceného vzoru, nie na triedenie r6znych objektov.

Na zaklade uvedenych skuto¢nosti prihlasovatelia navrhli, aby organ rozhodujici o rozklade prvostupiiové
rozhodnutie zrusil.

Rozhodnutie organu rozhodujiceho o rozklade sa opiera o nasledujice skuto¢nosti a dévody:

Organ rozhodujuci o rozklade prislusny na konanie v zmysle 8 61 ods. 2 z&kona ¢. 71/1967 Zb. o spravnom
konani (spravny poriadok) v zneni neskorSich predpisov, s ohladom na § 55 ods. 2 patentového zakona
preskumal napadnuté rozhodnutie, ako aj zakonnost' vedeného spravneho konania, ktoré mu predchadzalo,
a posudil dévody uvadzané ucastnikmi konania.

Podl'a § 79 ods. 6 patentového zékona sa na konanie pre uradom podla tohto zékona vztahuje vSeobecny
predpis o spravnom konani okrem § 19, 8 23, § 28, § 29, § 30 ods. 1 pism. b) a d), 8 32 aZ 34, § 39, § 49,
850,859 0ds.1a860.

Podla § 85aa ods. 1 patentového zakona konania za¢até a pravoplatne neskon¢ené do 13. januara 2019 sa
dokoncia podla tohto zakona v zneni G¢innom od 14. januara 2019.

Podrla § 53 ods. 3 patentového zakona urad rozhoduje na zaklade skutkového stavu, zisteného z vykonanych
dokazov, ktoré boli ucastnikmi predlozené alebo navrhnuté.



Podl'a § 55 ods. 1 patentového zakona proti rozhodnutiu tradu mozno podat’ rozklad v lehote 30 dni od
dorucenia rozhodnutia, ak v odsekoch 4 a 5 nie je uvedené inak. V¢as podany rozklad ma odkladny uc¢inok.

Podl'a § 55 ods. 2 patentového zakona pri rozhodovani o rozklade je tirad viazany jeho rozsahom; to neplati
vo veciach a) v ktorych mozno zacat' konanie z tradnej moci, b) spolo¢nych prav alebo povinnosti
tykajtcich sa viacerych ucastnikov konania na jednej strane.

Podla § 43 ods. 1 patentového zakona na Ziadost’ prihlasovatel’a, tretej osoby alebo z iradnej moci urad bez
zbyto¢ného odkladu vykona aplny prieskum prihlasky, v ktorom zist'uje, ¢i prihlaska splna podmienky na
udelenie patentu ustanovené tymto zakonom.

Podla § 44 ods. 1 patentového zakona ak podmienky ustanovené na udelenie patentu nie st splnené (§ 5, 7, 8
a 9), urad prihlaSku zamietne. Pred zamietnutim prihldSky trad umozni prihlasovatelovi vyjadrit’ sa
0 zistenych dévodoch, na ktorych zaklade sa ma prihlaska zamietnut’.

Podla § 5 ods. 1 patentového zakona patenty sa udel'uju na vynalezy zo vsetkych oblasti techniky, ktoré st
nové, zahfaju vynalezcovsku ¢innost’ a st priemyselne vyuzitelné.

Podla § 7 ods. 1 patentového zakona vynalez sa povazuje za novy, ak nie je sticast'ou stavu techniky.

Podla § 7 ods. 2 patentového zdkona za stav techniky sa povazuje vsetko, ¢o bolo kdekol'vek pred diiom, od
ktorého patri prihlasovatel'ovi pravo prednosti (§ 36), spristupnené verejnosti akymkol'vek spésobom.

Patentova prihlaska snazvom ,,Spdsob c¢innosti 3D integrovaného senzorického zariadenia®, ¢. spisu
PP 88-2015, bola prihlasovatel'mi Ing. Janom Ligusom, Bodruzal 28, 090 05 Krajna Polana a Ing. Janou
LiguSovou PhD., Lomena 37, 044 13 Valaliky podand 15. oktobra 2015 s nasledujucim znenim hlavného
patentového naroku:

1. Sposob c¢innosti 3D integrovaného senzorického zariadenia, vyznacujuci sa tym, Ze pripravna Cast’ 3D
integrovaného senzorického zariadenia najprv kamerovym systémom na baze stereovizie snima 3D
pracovny priestor a ndhodne uloZeny objekt v 3D pracovnom priestore, z ktorého sa nasledne prenasaju
informacie do realizacného systému 3D integrovaného senzorického zariadenia, ktory vytvori 3D model
objektu, z ktorého sa nasledne prenasaju informacie do vyhl'adavacieho 3D integrovaného senzorického
zariadenia, ktory vyhl'ada a ur¢i miesto uchytenia objektu, z ktorého sa nasledne prenaSaju informacie do
robotickomanipulacnej Casti 3D integrovaného senzorického zariadenia, ktora najprv natoci objekt,
potom uchyti objekt a nakoniec presunie auloZi objekt do poZadovanej polohy a poZzadovaného
priestoru.

Prihlasovatelia podaniami z 19. novembra 2015, 25. janura 2016 a 8. februara 2016 vykonali Upravy
patentovej prihlasky, pri¢om tato bola nasledne zverejnend 3. maja 2017 s nasledujucim znenim hlavnéeho
patentového naroku:

1. Spdsob snimania a manipulécie s vyrobkom pomocou 3D integrovaného senzorického zariadenia, ktoré
je tvorené pripravnou Castou s kamerovym systémom, robotickomanipulacnou ¢astou, vyhladavacim
systémom arealizaénym systémom, vyznadujuci sa tym, Ze najprv snima 3D pracovny priestor
kamerovy systém na béze stereovizie a laserového snimania a nésledne snima nahodne uloZeny vyrobok
v 3D pracovnom priestore kamerovy systém na baze stereovizie a laserového snimania, ktory nésledne
prenasa informacie do realiza¢ného systému, ktory d’alej vytvara 3D model vyrobku, ktory nasledne
prenasa informacie do vyhladdvacieho systému, ktoré d’alej vyhladava a urcuje miesto uchytenia
vyrobku a nasledne prenasa informacie do robotickomanipulaénej ¢asti, ktora najprv uchytava vyrobok,
d’alej nataca vyrobok, d’alej prestiva vyrobok a nakoniec uklada vyrobok do poZadovanej polohy
a pozadovaného priestoru.

Z podaného rozkladu vyplynulo, Ze prihlasovatelia nesuhlasili so zamietnutim patentovej prihlasky, ako ani
s vysledkom uplného prieskumu patentovej prihlasky, podl'a ktorého predmet patentovej prihlasky nesplia
podmienku novosti v zmysle § 7 ods. 1 patentového zakona.



Z obsahu spisu ¢. PP 88-2015 vyplynuli nasledujuce skutocnosti:

V ramci uplného prieskumu patentovej prihlasky bolo prihlasovatelom spravou uradu z 11. aprila 2019
oznamené, Ze patentova prihlaska nespiiia podmienky na udelenie patentu v zmysle § 5 a § 7 ods. 1
patentového zadkona, pretoze jej predmet nie je novy. Prvostupriovy organ uviedol, ze prieskumom
dostupného stavu techniky bolo zistené, Ze z dokumentu D1 (anotécia, odseky 23 az 25, narok ¢. 9 a obrazok
1) zverejneného 30. septembra 2010 je zrejmy spdsob snimania a manipulacie s vyrobkom vyznacujuci sa
tym, Ze najprv snima 3D pracovny priestor (10) kamerovy systém (40), ktory nasledne snima nahodne
uloZzeny vyrobok (22) v 3D pracovnom priestore (10) a nasledne sa prenasaji informacie do realizacného
systému, ktory vytvara 3D model vyrobku (22) a nasledne sa vyhladava a urCuje miesto uchytenia
a nasledne roboticko-manipula¢na Cast’ najprv uchytava vyrobok, d’alej prestiva vyrobok a nakoniec uklada
vyrobok do pozadovanej polohy a priestoru. Prvostupiiovy organ zaroven poukazal na skuto¢nost, ze
kamerovy systém na baze stereovizie a laserového snimania je zrejmy z dokumentu D2 citovanom v odseku
23 dokumentu D1. Prihlasovatelia boli vyzvani, aby sa v stanovenej lehote k vysledku tplného prieskumu
patentovej prihlasky vyjadrili. Zaroven boli poufeni o tom, ze upravy azmeny vykonané
v patentovej prihlaske nesmu ist’ nad ramec povodného podania (§ 45 ods. 1 patentového zakona), ako aj
0 moznosti osobného prerokovania stanoviska uradu s prislusnym pracovnikom na Urade a boli pouceni
o0 nasledku, ak svojim vyjadrenim vytykané namietky Gradu nevyvratia.

Vzhl'adom na skutoCnost, Zze prihlasovatelia sa kvysledku Uplného prieskumu patentovej
prihladky v stanovenej, ani v predlZzenej lehote nevyjadrili a nevyvrétili tak vytykané nedostatky,
prvostupiiovy organ pristlpil k vydaniu napadnutého rozhodnutia.

Orgén rozhodujuci o rozklade vo vzt'ahu k vecnému posudeniu povazuje za potrebné uviest', ze podla § 5
patentového zakona sa patenty udeluju na vynalezy zo vSetkych oblasti techniky, ktoré st nové, zahfiaju
vynalezcovskl ¢innost’ a si priemyselne vyuzitelné. Za novy sa povazuje vynalez vtedy, ak nie je sicast'ou
stavu techniky podl'a § 7 ods. 2 az 4 patentového zdkona. Za stav techniky sa pritom povazuje vsetko, ¢o
bolo kdekol'vek predo dnom, od ktorého patri prihlasovatel'ovi pravo prednosti, spristupnené verejnosti
akymkol'vek spOsobom. Pri posudzovani novosti technického rieSenia a porovnavani jeho obsahu
s relevantnym dokumentom zndmym zo stavu techniky, sa takéto hodnotenie robi vzdy len vzhl'adom na
obsah jedného dokumentu, teda nie je mozné kombinovat’ informacie zname z viacerych dokumentov. Pri
hodnoteni je nevyhnuté posudzovat’ dokument stavu techniky v jeho Uplnosti a nie je pripustné vyvodzovat
zavery, ktoré sa liSia alebo su v rozpore s tym, ¢o je mozné z dokumentu rozpoznat’, ak je tento posudzovany
ako celok.

Vo vzt'ahu k dokumentu D2, ktory sice nebol priamo uvedeny v napadnutom rozhodnuti, ale v sprave Gradu
z 11. aprila 2019 bol spolu s dokumentom D1 spomenuty v tom zmysle, Ze je v fiom pouzita technoldgia
tykajuca sa 3D kamery tak, ako v patentovej prihlaske, organ rozhodujuci o rozklade povazuje pre Gplnost’ za
potrebné doplnit,, ze v sUlade s rozhodnutim Eurdpskeho patentového Uradu vo veci T 332/87 je mozné pri
posudzovani novosti kombinovat’ rozne pasaze jedného dokumentu, pokial’ odbornikovi z danej oblasti
nebrani ni¢ urobit’ takito kombinaciu, resp. v stlade s rozhodnutim vo veci T 305/87 je to mozné, ak je to
v dokumente odporacané, resp. tento na to priamo odkazuje. V posudzovanom pripade je v dokumente D1
pri 3D kamere vyslovne odportc¢ané pouzit TOF kameru opisanu napriklad v dokumente D2 (odsek 23
opisu).

V podanom rozklade prihlasovatelia nesthlasili s tvrdenim Uradu, Ze v dokumente D1 je opisany rovnaky,
resp. ekvivalentny spdsob snimania a manipulacie s vyrobkom ako je uvedeny v patentovej prihlaske.
Poukazali na skutocnost’, ze kategéria postupy (sposoby) je definovana naslednostou ukonov — dejov.
Nasledne jednotlivé kroky uvedené v dokumente D1 porovnavali s krokmi rieSenia podla patentovej
prihlasky a konStatovali, Ze tieto st odlisné.

Pokial’ ide o tvrdenie prihlasovatel'ov, Ze v patentovom naroku ¢. 2 podla dokumentu D1 je prvym krokom
sposobu umiestnenie 3D kamery (40) na kibové rameno (32) robotického systému, organ rozhodujuci
o0 rozklade uvadza, Ze tento patentovy narok sa tyka vzajomného usporiadania 3D kamery (40) vzhl'adom na
manipulétor (34), a nie naroku definujuceho spbsob.

K analyze prihlasovatel'ov tykajicej sa patentového naroku ¢. 9 dokumentu D1 orgén rozhodujuci o rozklade
konstatuje, Ze k d’alsim miestnym pozorovaniam a snimaniam 3D kamery (40) ddjde len vtedy, ak roboticky
systém vyhodnoti skryté priestorové oblasti pracovnej plochy. Pokial’ takéto skryté oblasti pracovnej plochy



systém neidentifikuje, systém vyhodnoti vysledky snimania, ktoré ziskal snimanim z globalnej pozorovacej
pozicii, t. j. rovnako ako je to v pripade patentovej prihlasky.

S nazorom prihlasovatel'ov, Ze v patentovej prihlaske je prvym krokom spdsobu zosnimanie 3D kompletne
celého pracovného priestoru kamerovym systémom na baze stereovizie a laserového snimania len
prostrednictvom jednej 3D kamery bez potreby pouzitia d’alSich kamier, priCom tato 3D kamera je
umiestnena fixne nad pracovnym priestorom, organ rozhodujlci o rozklade neméZze suhlasit. Patentova
prihlaSka neobsahuje Ziadnu informéaciu o fixne umiestnenej kamere a ani o poéte kamier. Z podkladov
patentovej prihlasky st zrejmé len informécie, Ze na vykonavanie spdsobu zosnimania je pouZzity kamerovy
systtm na baze stereovizie alaserového snimania, resp. snimanie sa uskuto¢fiuje 3D integrovanym
senzorickym snimanim.

Orgéan rozhodujuci o rozklade vo vztahu k prihlasovatel’mi vykonanému hodnoteniu prvého kroku podla
dokumentu D1 a jeho porovnaniu s patentovou prihlaSkou povaZuje za potrebné konstatovat’, Ze 3D kamera
(40) na kibovom ramene (32) podla dokumentu D1 snima cely pracovny priestor a len po vyhodnoteni, Ze
obsahuje aj skryté oblasti, pristipi k lokalnym snimaniam. Po porovnani uvedeného so znakmi uvedenymi
v hlavnhom patentovom naroku patentovej prihla&8ky mozno dospiet’ k zaveru, Ze ide o zhodné kroky.
Porovnavanie rychlosti, resp. ¢asu skenovania v dokumente D1 a v patentovej prihlaske, resp. hodnotenie ich
nevyhodnosti nie je predmetom ochrany patentovej prihlasky, a ani nie je sti¢ast'ou dokumentu D1.

Tvrdenie prihlasovatel'ov, Ze existuje rozdiel medzi dokumentom D1 a patentovou prihlaSkou, pretoZe podla
patentovej prihlaSky snimanie (skenovanie) jedného nahodne ulozeného vyrobku v 3D pracovnom priestore
sa vykonava jednym a tym istym kamerovym systémom na baze stereovizie a laserového snimania, je podla
organu rozhodujuceho o rozklade nespravne, ked’ze v hlavhom patentovom naroku patentovej prihlasky je
uvedené len to, Ze ,,nasledne snima nahodne uloZeny vyrobok v 3D pracovnom priestore kamerovy systém
na béaze stereovizie a laserového snimania“. Z uvedeného teda vyplyva len to, Ze ide o stereovizny kamerovy
systém, avsak bez bliZ3ej identifikacie poétu kamier.

Prihlasovatelia za d’alsi rozdiel medzi predmetom patentove]j prihlasky a systémom podla dokumentu D1
oznadili to, Ze patentova prihlaSka obsahuje treti krok, ktorym je prenos informéacii z kamerového systému na
béze stereovizie alaserového snimania do realizatného systému, ktory vytvara 3D model vyrobku a Ze
opisané ¢innosti sa podl'a dokumentu D1 nevykonavaju. K uvedenému doplnili svoj vyklad opisu ¢innosti
kamerového systému podl'a dokumentu D1, v ktorom okrem iného nespravne identifikovali znak oznaceny
vztahovou znackou (10), ktorou je kontajner, anie pracovnd plocha. Organ rozhodujlci o rozklade
k predmetnému  konStatuje, Ze v dokumente D1 je vodseku 0007 uvedené, Ze rameno s kamerou
a manipulatorom zaujme globalnu pozorovaciu poziciu a 3D kamera je v pozicii, z ktorej uplne zachyti
pracovnu oblast’, t. j. snimané objekty. Na zaklade ziskanych a vyhodnotenych Gdajov vytvori 3D model.
K podrobnejSiemu snimaniu pristupuje len vtedy, ak s vyhodnotené skryté alebo nejasné oblasti na
snimanych objektoch. V odseku 0025 v dokumente D1 je opisana ¢innost’ robotického systému pouzitého na
vykladku batoZiny, v ramci ktorej roboticky systém z globalnej pozorovacej pozicii zaznamena scénu v troch
rozmeroch a Klasifikuje jednotlivé kusy batoZiny pomocou detekcie objektov. Na zaklade ziskanych Gdajov
je definované stratégia vykladky (manipulédcie) a manipulétor (34) je nasmerovany na uchopovacie body
batoziny, ktord je potom triedend naplanovanym spdsobom. Podl'a organu rozhodujiuceho o rozklade pri
porovnani uvedeného systému podla dokumentu D1 a spdsobu podla patentovej prihlasky je zrejmé, ze
v oboch pripadoch dochéadza k prenosu informacii z kamerového systému, na zaklade ktorych je vytvoreny
3D model vyrobku, s ktorym sa bude nasledne manipulovat’.

S nazorom prihlasovatel'ov, Ze v patentovej prihlaske je Stvrtym krokom spdsobu prenos informécii
z realiza¢ného systému do vyhladavacieho systému na ucely vyhladdvania a urCenia miesta uchopenia
vyrobku a Ze v dokumente D1 dochédza len ku klasifikacii objektov a konkrétne miesta na manipuléciu su
vopred uréené, organ rozhodujuci o rozklade nemdze sthlasit’. V dokumente D1 je v odseku 0029 opisany
spdsob, ktorym sa snima predmet na ucely presnejSicho preskimania polohy uchopenia a/alebo urcenia
uchopovacich bodov. Z uvedeného vyplyva, Ze podla patentovej prihlasky a aj podl'a dokumentu D1 systém
rovnako vyhl'adava a ur¢uje miesta uchopenia objektu, s ktorym bude manipulované, teda ide o zhodny krok
—znak.

Tvrdenie prihlasovatel'ov, ze podl'a dokumentu D1 systém objekty (triedenti batozinu) neuchopuje na presne
uréenom mieste vyhladdvacim systémom atieZ nedochddza K natoCeniu, prestvaniu a uloZeniu
manipulovaného predmetu do pozadovanej polohy a pozadovaného priestoru je podla organu rozhodujuceho



o rozklade taktieZz nespravne, nakol’ko systém podl'a dokumentu D1 (odsek 0029) je vybaveny robotickym
kibovym ramenom (32) na konci vybavenym manipulatorom (34), teda po snimani a identifikovani objektu
a uréeni uchopovacich bodov uchopi manipulator objekt a kibovym ramenom ho premiestni na pozadované
miesto v poZadovanej polohe.

Orgéan rozhodujlci o rozklade vo vztahu k prihlasovatel'mi vykonanému porovnaniu rieSenia opisaného
v patentovej prihlaske avdokumente D1, resp. k porovnaniu jednotlivych vztahovych znaciek
a definovaniu hlavnych znakov a ich odli$nosti, povaZzuje za potrebné uviest’ nasledujice. RieSenie opisané
v patentovej prihlaske patri do kategorie ,,spdsob* a predmet opisany v dokumente D1 patri do kategérie
»vec”, teda ,zariadenie” atiez ,,sp0sob®. Z uvedeného vyplyva, Ze porovnavanie konstrukénych prvkov
alebo sucasti (ako napr. kibové rameno, manipulator, kamera a jej umiestnenie alebo objekty, s ktorymi ma
byt’ manipulované), ktoré su definované v dokumente D1, v predmetom pripade sice nie je mozné priamo
vykonat,, pretoZe v patentovej prihlaSke je predmet ochrany definovany len spésobovymi znakmi, teda
¢asovou naslednostou cinnosti a dejov, ktoré boli posudené ako zhodné vo vztahu k informéaciam
z dokumentu D1 posudzovaného ako celku, ale zaroven je z porovnavanych dokumentov zrejmé, ze
roboticky systém na triedenie objektov opisany v dokumente D1 obsahuje rovnaké sucasti ako su Casti
senzorického zariadenia pouZité v spdsobe opisanom v patentovej prihlaske. Konkrétne je mozné uviest, ze
pripravna Gast s kamerovym systémom z patentovej prihlasky je totozna s kibovymi ramenami (32) s 3D
kamerou (40) opisanymi v odseku 0006, resp. 0007 v dokumente D1, ktoré snimaju 3D pracovny priestor,
resp. zachytavaju pracovné prostredie alebo pracovnu oblast’ robotického systému. Roboticko-manipulacna
Zast’ z patentovej prihlasky je zhodna s manipulatorom (34) usporiadanym na kibovom ramene (32), ktorych
usporiadanie je znazornené na obrazku ¢. 1 dokumentu DI1. Zhodny vyhladavaci systém z patentovej
prihlasky, ktory vyhl'adava a urcuje miesto uchopenia vyrobku, je opisany v dokumente D1 v odseku 0025,
pricom tento rovnako na zaklade zaznamenanych udajov definuje uchopovacie body predmetov. Realiza¢ny
systém, ktory je sucastou roboticko-manipulanej Casti a je uvedeny v patentovej prihlaske, je rovnaky
ako manipulator (34) na kibovych ramenach (32) z dokumentu D1, ktorych ulohou je rovnako uchopovat’,
natacat’, prestivat’ a ukladat’ vyrobok, resp. objekt.

K argumentu prihlasovatel'ov, Ze dokument D1 obsahuje aj dalSie rozdielne kroky (napr. presnejSie
preskimanie skrytych alebo nejasnych oblasti na snimanych objektoch), pripadne aj d’alsie nepodstatné
zariadenia [napr. kibové rameno (32) s viacerymi kamerami (40) alebo rézne iné usporiadania kibového
ramena (32), kamery (40) a manipulatora (34)], organ rozhodujlci o rozklade konStatuje nasledujlce.
Predmet ochrany uvedeny v hlavhom patentovom naroku patentovej prihlasky je definovany vieobecnejSimi
znakmi, pri¢om rieSenia uvadzané v dokumente D1 su okrem vSeobecnych znakov opisané aj ako Specifické
rieSenia s konkrétnymi bliZSie Specifikovanymi znakmi a krokmi. V spojitosti s uvedenym povazuje organ
rozhodujdci o rozklade za doélezité poukazat’ na jeden zo zakladnych principov pouzivanych pri hodnoteni
novosti rieSeni v patentovopravnej oblasti, a to, Ze Specifické rieSenie je vZdy na prekaZzku novosti rieSeniu
vSeobecnejSiemu. S ohl'adom na uvedené skuto¢nost’, ze v dokumente D1 st uvedené aj d’alSie konkrétnejSie
a odli$né znaky, ni¢ nemeni na tom, Ze si v iom priamo uvedené, resp. obsiahnuté aj znaky vSeobecné tak,
ako su definované v hlavnom patentovom naroku patentovej prihlasky.

S ohl'adom na uvedené skutoCnosti sa organ rozhodujuci o rozklade stotoziiuje s posiudenim predmetu
patentovej prihlasky prvostupiiovym organom, ze jej predmet nie je vo vzt'ahu k dokumentu D1 novy, a teda
nespliia podmienky na udelenie patentu podla § 5 a § 7 ods. 1 patentového zakona a zastava nazor, 7e
prvostupiiovy organ rozhodol spravne, ked’ patentovi prihlasku ¢. spisu PP 88-2015, zamietol.

Organ rozhodujuci o rozklade po preskiimani prvostupiiového rozhodnutia v rozsahu podaného rozkladu
a posudeni argumentov uvedenych v podanom rozklade konstatuje, Ze v preskimavanom pripade neboli
zisten¢ také dovody, pre ktoré by bolo potrebné napadnuté rozhodnutie zrusit' alebo zmenit. Na tomto
zaklade bolo rozhodnuté tak, ako je uvedené vo vyrokovej Casti tohto rozhodnutia.



Poucdenie o opravnom prostriedku:

Toto rozhodnutie je kone¢né a podla § 61 ods. 2 zakona ¢. 71/1967 Zb. o spravnom konani v zneni
neskorsich predpisov sa nemoZno proti nemu odvolat’. Rozhodnutie je moZné preskimat’ spravnym
sudom, ktorym je Krajsky sud v Banskej Bystrici, na zaklade spravnej Zaloby podanej podla § 177
a nasl. zakona ¢. 162/2015 Z. z. Spravny sudny poriadok. Spravny sud uznesenim odmietne Zalobu, ak
Zalobca nebol pri jej podani zastiupeny advokatom podPa § 49 ods. 1 ziakona ¢. 162/2015 Z. z. Spravny
sudny poriadok.
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