PATENTTI- JA REKISTERIHALLITUS PAATOS — hakemus hylatty

10.02.2022
Berggren Oy
Visiokatu 1
FI-33720 Tampere
FINLAND
Patenttihakemus nro 20135085
Hakija John Deere Forestry Oy
Asiamies Berggren Oy
Asiamiehen viite TP110131/JOT

lImoittakaa patenttihakemuksen numero kirjelmassanne Patentti- ja rekisterihallitukselle.

Patentti- ja rekisterihallitus on tutkinut ylla mainitun patenttihakemuksen ja harkitsee patenttilain 2 §:n ja 8 §:n
nojalla oikeaksi hylata sen seuraavilla perusteilla:

Paatdksen perustana olevat hakemusasiakirjat

Taman lausunnon perustana ovat hakemusasiakirjat, jotka ovat saapuneet Patentti- ja rekisterihallitukseen
seuraavina ajankohtina:

selitys, sivut 1-14, 29.01.2013

patenttivaatimukset (suomeksi), numerot 1-18, sivut 1-3, 01.12.2021
piirustukset, sivut 1/2-2/2, kuviot 1-3, 10.12.2015

tiivistelma (suomeksi), 29.01.2013

tiivistelma (ruotsiksi), 08.07.2014

Hakemuksen késittelyvaiheet ja hakijan lausumat

Hakijalle on lahetetty 26.11.2013 ensimmainen tekninen valipaatds, jossa on iimoitettu, etté
patenttivaatimuksien 1 ja 17 kohteet eivat ole uusia, eivatka patenttivaatimuksien 2-16 ja 18 kohteet eroa
olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta. Taman takia patenttivaatimuksia ei ole voitu hyvaksya (PatL 2

§).

Hakija on lausumassaan 24.3.2014 esittanyt perusteluita miksi keksinté on uusi ja eroaa olennaisesti
vélipdatdksessa 26.11.2013 esitetysta estejulkaisusta D1.

Toisessa teknisessa vélipaatdksessa (16.09.2015) on edelleen todettu, etta patenttivaatimuksien 1 ja 17
kohteet eivat ole hyvaksyttavisséd, koska ne eivat ole uusia, eivatkd patenttivaatimuksien 2-16 ja 18 kohteet
eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta (PatL 2 §). Lisaksi on huomautettu, ettd hakemuksen
selityksessa ei ole esitetty sellaista esimerkkid, jonka perusteella itsendisen patenttivaatimuksen 1
vaihtoehtoinen piirre "ymparilld olevien esteiden sijainti puomistoon nahden" voitaisiin katsoa riittavan
perustelluksi (PatL 8 §, PatM 4 §). Toisessa teknisessa valipaatdksessa on myds huomautettu, etta
hakemuksen selityksessa ei ole esitetty epaitsenaisten patenttivaatimuksien 7-16 mukaisia kohteita siina
laajuudessa kuin olisi valttamaténta niiden ymmartamiseksi (PatL 8 §, PatM 5 §).

Hakija on lausumassaan 10.12.2015 esittényt uudet patenttivaatimukset 1-18 ja perustellut miksi ne ovat
uusia ja keksinnollisia. Hakija on lisénnyt itsenaiseen patenttivaatimukseen 1 piirteen ” eli puomiston paan
(38) liikkeiden jakautuminen yksittéisille puomeille (24, 26, 28)” ja poistanut piirteen "ymparilla olevien
esteiden sijainti puomistoon (22) nahden”.

Kolmannessa teknisessé valipdattksessa (26.09.2017) on edelleen todettu, ettd patenttivaatimuksien 1 ja 17

Postiosoite Patentti- ja rekisterihallitus Kéyntiosoite Sdrnaisten rantatie 13 C Puhelin 029 509 5000
00091 PRH Helsinki

Pankki Danske Bank A/S, Suomen sivuliike Nordea Bank Oyj
FI134 8919 9710 0007 32 F197 1660 3000 1042 27

DABAFIHH NDEAFIHH



217

kohteet eivat ole hyvaksyttavissd, koska ne eivat ole uusia, eivatkad patenttivaatimusten 2-16 ja 18 kohteet
eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta muistutuksen yhteydessa esiin tulleen julkaisun D5
perusteella (PatL 2 §).

Hakija antoi 16.01.2018 lausuman 26.9.2017 annetun valipadatdksen johdosta. Hakija perusteli, miksi
vaatimus 1 on uusi ja keksinnéllinen suhteessa kolmannessa teknisessa valipdatdksessa esitettyyn
julkaisuun D5 nahden.

Neljannessa teknisessa valipdatdksessa (29.11.2019) tutkijainsindéri yhtyi hakijan nakemykseen julkaisusta
D5, mutta esitti kaksi uutta viitejulkaisua D6 ja D7. Paattksessa todettiin, ettei patenttivaatimusten 1, 17 ja
18 kohteet ole hyvaksyttavissé, koska ne eivat ole uusia ja patenttivaatimusten 2-16 kohteet eivat eroa
olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta (PatL 2 §). Lisaksi huomautettiin, etteivat patenttivaatimukset
1 ja 11 ole hyvaksyttavissa (PatL 8 §). Patenttivaatimus 1 todettiin epatasmalliseksi, koska hakemuksesta ei
kaynyt ilmi termid@ "maksimivoima’, eikd mydskaan sitd, kuinka maksimivoiman avulla eri puomien
likenopeudet maarattiin. Patenttivaatimuksessa 1 kaytetty iimaus "puomistolla (22) saavutettava
maksimivoima” oli nain ollen epatasmallinen. Hakemuksesta ei my&skaan kaynyt ilmi, kuinka puomiston
paan sijainti tydtkoneeseen nahden vaikutti puomiston puomien liikenopeuksiin. Nain ollen
patenttivaatimuksessa 1 kaytetty iimaus "puomiston paan (38) sijainti tydkoneeseen (10; 44) nahden”
todettiin epatasmalliseksi. Vaatimus 11 todettiin epatasmalliseksi, koska siité ei kaynyt ilmi, ettéd miten
puomiston paan liikuttaminen tydkoneen suuntaan toteutettiin, inmisen toimesta vai jarjestelman
automatiikalla (PatL 8 §).

Hakija toimitti 17.03.2020 lausuman ja tdsmennetyt patenttivaatimukset 1-18 neljannen 29.11.2019 annetun
teknisen valipaattksen johdosta. Patenttivaatimuksia tdsmennettiin poistamalla patenttivaatimuksesta 1 sen
tunnusmerkkiosassa esitetyt vaihtoehdot "puomiston (22) eri puomien (24, 26, 28) asema suhteessa niiden
likealueen aariasemaan”, "puomistolla (22) saavutettava maksimivoima” ja "puomiston paan (38) sijainti

tydkoneeseen (10; 44) nahden”.

Viidennessé teknisessa valipdatdksessa (08.09.2021) todettiin, ettd 17.03.2020 toimitettujen
patenttivaatimusten 1-18 kohteet eivat ole hyvaksyttavissa, koska ne eivat eroa olennaisesti ennestaan
tunnetusta tekniikasta (PatL 2 §). Lisaksi todettiin, etté patenttivaatimus 1 ei ole sen hetkisessa muodossa
hyvaksyttavissa eika alan ammattimies voi kayttaa patenttivaatimuksessa 1 madriteltya keksintda
hakemuksen selityksen perusteella (PatL 8 §). Hakemuksen selitys ei sisélla sellaista esimerkkia, jonka
perusteella patenttivaatimuksen 1 maarittelema piirre "puomiston (22) eri pucmien (24, 26, 28) liikenopeudet
eli puomiston paén (38) liikkeiden jakautuminen yksittaisille puomeille (24, 26, 28) maaratdan automaattisesti
ohjaimen (50, 52) asennon ja puomistolla (22) saavutettavan puomiston paan (38) maksimiliikenopeuden
perusteella” voitaisiin katsoa riittdvan perustelluksi (PatL 8 §, PatM 4 §). Hakemuksen selitysosasta ei [6ydy
yhtédan esimerkkia siitd, miten ohjaimen asento ja puomiston paédn maksimilikenopeus maarittda puomiston
eri puomien liikenopeudet. Hakemuksen selitys ei siis ole niin selva, etta keksintd olisi alan ammattimiehen
toisinnettavissa (PatL 8 §). Edelleen huomautettiin myés, ettéd hakemuksen selityksesta ei kay ilmi termia
"maksimiliikenopeus”, eikd mydskaan sitd, mika on puomistolla saavutettavan puomiston paan
maksimiliikenopeus, minka takia patenttivaatimus 1 ei maarittele keksintda tasmallisesti (PatL 8 §).

Hakija toimitti 1.12.2021 lausuman ja tdsmennetyt patenttivaatimukset 1-18 viidennen 8.9.2021 annetun
teknisen valipaattksen johdosta. Hakija tdsmensi patenttivaatimusta 1 lisdamalla patenttivaatimukseen 1
maaritelman “siten, ettd ohjausjéijestelméssé oleva ofjelmisto toimii niin, etté se toteuttaa suurimman osan
liikkeesté silld puomilla (24, 26, 28), joka helpoimmin saa puomiston p&én (38) likkumaan mahdollisimman
nopeasti.” Tama piirre on esitetty alkuperaisen hakemuksen selitysosassa (sivu 13, rivit 28-31), joten muutos
silta osin perustuu perusasiakirjaan (PatL 13 §, PatA 19 §).

Patenttivaatimusten kohde

Itsendisten patenttivaatimusten 1 ja 17 kohteet viimeisimman 01.12.2021 toimitetun hakijan vastineen
mukaan ovat:

1. Menetelma tydkoneen (10; 44) puomiston (22) ohjaamiseksi karkiohjauksella, jossa menetelmassa
puomisto (22) kasittda ainakin kaksi tytkoneeseen (10; 44) ja toisiinsa niveldidysti kiinnitettyd puomia (24,
26, 28), joita liikutetaan tytkoneeseen (10; 44) ja toisiinsa nahden tydkoneessa (10; 44) olevalla
ohjausjarjestelmalla ohjattavilla toimilaitteilla (32, 34, 36) ja jossa menetelméssa kayttéjan tybkoneessa (10;
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44) olevilla ohjaimilla (50, 52) ohjaama puomiston paan (38) likesuunta ja -nopeus toteutetaan puomiston
(22) eri puomien (24, 26, 28) liikenopeuksia kayttaen, tunnettu siitd, ettd puomiston (22) eri puomien (24,
26, 28) liikenopeudet eli puomiston p&an (38) likkeiden jakautuminen yksittaisille puomeille (24, 26, 28)
maarataan automaattisesti ohjaimen (50, 52) asennon ja puomistolla (22) saavutettavan puomiston péan
(38) maksimiliikenopeuden perusteella siten, ettd ohjausjarjestelmassa oleva ohjelmisto toimii niin, etté se
toteuttaa suurimman osan liikkeesta silla puomilla (24, 26, 28), joka helpoimmin saa puomiston paan (38)
likkumaan mahdollisimman nopeasti.

17. Jarjestelma tytkoneen (10; 44) puomiston (22) ohjaamiseksi karkiohjauksella, tunnettu siitd, etta
jarjestelma kasittdd ohjauselementin puomiston (22) ohjaamiseksi jonkin patenttivaatimuksen 1-14 mukaisen
menetelman mukaisesti.

PAATOKSEN PERUSTELUT

Julkaisuluettelo

Hakemuksen kasittelyssa ovat tulleet esille seuraavat julkaisut:

D1: EP 2116128 A1 (STENBERG HARRI [FI]) 11 marraskuu 2009 (11.11.2009)

D2: EP 1889537 A2 (JOHN DEERE FORESTRY OY [FI]) 20 helmikuu 2008 (20.02.2008)

D3: WO 0102280 A1 (PLUSTECH OY [FI]) 11 tammikuu 2001 (11.01.2001)

D4: US 5424623 A (ALLEN WILLIAM E [US] et al.) 13 kesakuu 1995 (13.06.1995)

D5: F1 7189 U1 (KESLA OYJ [FI]) 31 elokuu 2006 (31.08.2006)

D6: Lofgren Bjorn, Kinematic Control of Redundant Knuckle Booms. Licentiate thesis, Department of
Machine Design, Royal Institute of Technology, S-100 44 Stockholm, 13.2.2004. [haettu 15.11.2019]
Internetosoitteesta:

http://www.diva-portal.org/smash/record.jsf?pid=diva2%3A7696&dswid=5469

ISSN: 1400-1179

D7: Westerberg, Simon. Virtual Environment for Teleoperation of Forwarder Crane. Master’s Thesis in
Computing Science. Umea University, Department of Computing Science, SE-901 87 UMEA SWEDEN.
5.6.2007. [haettu 15.11.2019] Internetosoitteesta:
https://www.semanticscholar.org/paper/Virtual-Environment-for-Teleoperation-of-Forwarder-Westerberg/97deaa7336e14d

Tassa paatdksessa kasitelldan julkaisuja D5-D7. Julkaisut D1-D4 edustavat yleista tekniikan tasoa.

Epéatdsmallisyys (PatL 8 § 2 momentti)

Hakemuksen selitys ei sisédlld sellaista esimerkkia, jonka perusteella patenttivaatimuksen 1 maarittelema
piirre "puomiston (22) eri puomien (24, 26, 28) liikenopeudet eli puomiston péén (38) liikkeiden jakautuminen
yksittéisille puomeille (24, 26, 28) mééréatdén automaattisesti ohjaimen (50, 52) asennon ja puomistolla (22)
saavutettavan puomiston péén (38) maksimilikenopeuden perusteella siten, ettd ofjausjéijestelméssé oleva
otjelmisto toimii niin, ettd se foteuttaa suurimman osan liikkeesté silld puomilla (24, 26, 28), joka helpoimmin
saa puomiston péén (38) likkumaan mahdollisimman nopeasti.” voitaisiin katsoa riittdvan perustelluksi (PatL
8 §, PatM 4 §). Hakemuksen selitysosasta ei 16ydy yhtaan esimerkkia siitd, miten ohjaimen asento ja
puomiston paan maksimilikenopeus maarittdad puomiston eri puomien liikenopeudet. Hakemuksesta ei siis
selvig, ettd milla tavalla puomiston p&an maksimiliikenopeus vaikuttaa eri puomien liikenopeuksiin ja milla
tavalla liikenopeudet jakautuvat eri puomien kesken, jotta puomiston paan maksimilikenopeus
saavutettaisiin. Hakemuksen selitysosassa (sivu 10, rivit 4-8) maaritelladn myds, ettd .. .keksinndn
mukaisessa menetelméssé puomiston péén liikkeen jakautumista yksittaisille puomeille... .... sdédetéén
automaattisesti méaéréattyjen puomiston 22 asennosta ja sjainnista riippuvien tek jéiden (kriteerien)
perusteella.” Nain ollen selitysosan mukaan puomiston paan liikkeen jakautuminen yksittaisille puomeille
tapahtuu puomiston asennon perusteella, ei ohjaimen asennon perusteella, kuten vaatimuksessa on
madritelty. Hakemuksen selityksen tulee olla niin selva, ettd keksintd on alan ammattimiehen toisinnettavissa
(PatL 8 §). Lisaksi 1.12.2021 patenttivaatimukseen 1 lisatty maaritelma ”...siten, ettéd okjausjéijestelméassé
oleva otjelmisto toimii niin, etté se toteuttaa suurimman osan liikkeesté silla puomilla (24, 26, 28), joka
helpoimmin saa puomiston p&én (38) likkumaan mahdollisimman nopeasti.” on toivomusluonteinen ja
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epatasmallinen alleviivattujen piirteiden osalta. Patenttivaatimus 1 maarittelee lisatyn maaritelman osalta
ainoastaan tarkoitetun vaikutuksen (ohjelmisto toteuttaa suurimman osan liikkeesté silld puomilla, joka
helpoimmin saa puomiston p&én liikkumaan mahdollisimman nopeasti) mutta ei esita niita rakenteellisia
toimenpiteitd, jotka ovat valttamattémia tarkoitetun vaikutuksen aikaansaamiseksi (PatM 13 §, PatM 16 §).
Patenttivaatimus 1 ei timankaan takia maarittele keksintéa tasmallisesti (PatL 8 §).

Hakemuksen selityksestd ei mydskaan kay ilmi termia "maksimiliikenopeus”, eikd mydskaan sité, mika on
puomistolla saavutettavan puomiston paan maksimilikenopeus. Hakemuksen selitysosassa (sivu 11)
sanotaan, etta "on mahdollista valita eri puomien 24, 26 ja 28 seké siten niité liikuttavien toimilaitteiden 32,
34 ja 36 kaytdlle erilaisia painotuksia. Painotusten valintaan voi vaikuttaa esimerkiksi puomiston p&én 38
mahdollisimman suuri liikenopeus”. Patenttivaatimuksessa 1 kaytetty iimaus "eri puomien liikenopeudet ...
maéréataéan ... puomistolla (22) saavutettavan puomiston péén (38) maksimiliikenopeuden perusteella” ei
vastaa tata selityksessé esitettyd maaritelmaa, silla selityksen mukaan maksimiliikenopeuden
(mahdollisimman suuri nopeus) perusteella valitaan eri puomien painotuksia eikd maksiminopeuden
perusteella suoraan maarata liikenopeutta. Patenttivaatimus 1 ei siten maarittele keksintéa tasmallisesti
(PatL 8 §).

Uutuus (PatL 2 §)

Julkaisussa D6 on kuvattu (alla sulkeissa olevat viittaukset koskevat tata julkaisua) menetelméa tytkoneen
(kuviot 1.1, 1.2) puomiston chjaamiseksi karkiohjauksella (sivu 7, kappale 1 "Introduction”, 1.3.2 "Boom tip
control”). Menetelmésséd puomisto kasittdd ainakin kaksi tydkoneeseen ja toisiinsa niveldidysti kiinnitettya
puomia, joita liikutetaan tybkoneeseen ja toisiinsa nahden tytkoneessa olevalla ohjausjarjestelmalla
ohjattavilla toimilaitteilla (kuviot 1.1, 1.2, 1.3.2.1., 1.3.5.1, 1.5.1., sivut 11-12). Menetelm&ssa kayttajan
tybkoneessa olevilla ohjaimilla chjaama puomiston p&én liikesuunta ja -nopeus toteutetaan puomiston eri
puomien liikenopeuksia kayttaen (tiivistelma, sivut 6-11, 22, 26 ("joints are independent of each other” yhtalé
5.5), 27 (yhtal® 5.8), kuviot 1.3.2.1., 1.3.5.1., 8.2.1.4 ("variations in joint velocities”)). Puomiston eri puomien
likenopeudet eli puomiston paan liikkeiden jakautuminen yksittaisille puomeille maérataan automaattisesti
ohjaimen asennon perusteella (sivut 16, 22). Mistaan esille tulleesta julkaisusta ei kuitenkaan kay iimi kaikkia
patenttivaatimuksen 1 maaritteitad. Patenttivaatimuksen 1 kohde on nain ollen uusi.

Koska itsenadisen patenttivaatimuksen 1 kohde on uusi, my&s epaitsendisten patenttivaatimusten 2-16
kohteet ovat uusia.

Mistaan tutkimuksessa esille tulleesta julkaisusta ei kay ilmi kaikkia patenttivaatimuksen 17 maaritteita.
Patenttivaatimuksen 17 mukainen jérjestelma tybkoneen puomiston ohjaamiseksi k&rkiohjauksella on siten
uusi.

Koska itsenadisen patenttivaatimuksen 17 kohde on uusi, my&s epaitsendisen patenttivaatimuksen 18 kohde
on uusi.

Olennainen ero (keksinnéllisyys) (PatL 2 §)

Julkaisu D6 edustaa lahinta tekniikan tasoa patenttivaatimukselle 1. Patenttivaatimuksen 1 kohde eroaa
teknisten piirteiden osalta 1&himmasta tekniikan tasosta siind, ettd puomiston paan liikkeiden jakautuminen
yksittaisille puomeille m&arataan puomistolla saavutettavan puomiston paan maksimilikenopeuden
perusteella siten, ettd ohjausjérjestelmassa oleva ohjelmisto toimii niin, etta se toteuttaa suurimman osan
likkeesta silla puomilla, joka helpoimmin saa puomiston paan likkumaan mahdollisimman nopeasti.
Tekninen vaikutus, jonka patenttivaatimuksessa 1 méaaritellyn keksinnén ero julkaisusta D1 tunnettuun
tekniikkaan n&hden saa aikaan, on se, ettd puomiston paan liikkeen jakautuminen yksittéisille puomeille
optimoidaan. Patenttivaatimuksen 1 mukaisen keksinnén ratkaisema objektiivinen tekninen ongelma on siten
puomiston paan liikkeen optimoiminen yksittaisten puomien suhteen mahdollisimman helposti.

Julkaisun D6 kappaleessa 3 "State of the art”, sivulla 21, maaritellaan, ettd puomiston puomien nopeuksien
madrittdmisessa voidaan hyddyntdd monia erilaisia kriteereita (esteisiin tdrmaamisen valttamista ("obstacle
avoidance”), nivelien nopeusrajotteita ("joint velocity constraints”), energian minimointia ("energy
minimization”), tydskentelynopeutta ("speed of operation”), nivelien aariarvojen valttamista ("joint limit
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avoidance”)). Tyéskentelynopeuden optimoiminen liittyy selvasti myds puomiston paan liikenopeuden
maksimoimiseen. Nain ollen puomiston paan liikkeiden jakautumista yksittaisille puomeille puomistolla
saavutettavan puomiston paan maksimilikenopeuden perusteella voidaan pitaa alan ammattimiehelle
iimeisend menetelména julkaisun D6 perusteella (D6, sivut 24 ja 26 "Maximum velocity”). Alan
ammattimiehelle on iimeista, ettd puomistolla tavoitellaan puomiston paan maksimiliikenopeutta (tai suurinta
mahdollista nopeutta), ja on selvad, ettd sen saavuttaminen riippuu automaattisesti puomiston yksittaisten
puomien liikkeista/liikenopeuksista. Koska ennestaan tunnetussa karkiohjauksessa (D6) puomiston paan
likkeiden jakautuminen yksittaisille puomeille tapahtuu automaattisesti ohjaimen asennon perusteella,
voidaan alan ammattimiehelle pitaa ilmeisen&d maksimilikenopeuden hyddyntamista yksittéisten puomien
likenopeuksien maarittdmisessa julkaisun D6 perusteella. Alan ammattimiehelle on myos taysin ilmeista
toteuttaa suurin osa puomiston liikkeesta silla puomilla, joka helpoimmin saa puomiston paan likkumaan
mahdollisimman nopeasti. Puomiston paan liikkeen optimoiminen yksittaisten puomien suhteen on nain ollen
alan ammattimiehelle ilmiselvad. Patenttivaatimuksen 1 kohde ei sen vuoksi eroa olennaisesti ennestéaan
tunnetusta tekniikasta.

Vastaavin perustein kuin vaatimuksen 1 kohde my&dskéan patenttivaatimuksen 17 kohde ei eroa olennaisesti
ennestaan tunnetusta tekniikasta.

Epaitsendisissd patenttivaatimuksissa 2 ja 3 méaaritellyt menetelmat ovat julkaisusta D6 tunnetun tekniikan
perusteella alan ammattimiehelle iimeisia. Julkaisussa D6 on esitetty "In order to avoid large transients when
approaching a mechanical limit, the maximum velocity used for calculations is decreased for that motor.”
(Kappale "5.3 Mechanical Limits” sivu 31). N&in ollen alan ammattimiehelle on ilmeista, ettd puomiston jonkin
puomin tullessa ennalta maarattya etdisyytta lahemmas liikealueensa aaripaaté sen liikenopeutta rajoitetaan.
Vastaavasti alan ammattimiehelle on iimeistéd puomin liikenopeuden lisddminen. Epaitsendisten
patenttivaatimusten 2 ja 3 kohteet eivat sen vuoksi eroa olennaisesti ennestdén tunnetusta tekniikasta.

Epaitsenaisissd patenttivaatimuksissa 4-6 méaaritellyt menetelmat ovat julkaisusta D6 tunnetun tekniikan
perusteella alan ammattimiehelle iimeisia. Vaatimuksissa 4-6 esitetdan alan ammattimiehelle iimeista
optimointia puomien liikkeiden toteuttamiseksi, jota voidaan pitaa taysin iimeisend menetelmana julkaisun D6
antaman opetuksen seka alan ammattimiehen yleisen tietdmyksen perusteella. Julkaisussa D6 on esitetty
monia eri kriteereitd, joiden perusteella alan ammattimiehelle on tdysin ilmeisté optimoida puomiston liikkeita:
esteisiin térmaamisen valttdminen ("obstacle avoidance”), nivelien nopeusrajotteet ("joint velocity
constraints™), energian minimointi ("energy minimization”), tydskentelynopeus ("speed of operation”), nivelien
aariarvojen valttaminen ("joint limit avoidance”). Epaitsenaisten patenttivaatimusten 4-6 kohteet eivéat sen
vuoksi eroa olennaisesti ennestadn tunnetusta tekniikasta.

Epaitsendisissd patenttivaatimuksissa 7 ja 8 méaaritellyt menetelmat ovat julkaisusta D6 tunnetun tekniikan
perusteella alan ammattimiehelle iimeisia, kun otetaan huomioon julkaisu D7. Julkaisusta D7 on ennestéan
tunnettua menetelma puomiston ohjaamiseksi karkiohjauksella. Menetelmassa puomisto ké&sittda ainakin
kaksi toisiinsa niveldidysti kiinnitettyd puomia, joita liikutetaan toisiinsa nahden ohjausjarjestelmalla
ohjattavilla toimilaitteilla (sivu 27 kappale 6.1 "Crane”, kuva 6.1). My&s vaatimusten 7 ja 8 maaritteet:

*  puomiston paan liikesuuntaa muutetaan kayttajan ohjaamasta likesuunnasta automaattisesti niin, etta
puomiston paan liikesuunta poikkeaa kayttéjan tavoitteesta

» mikali kayttajan ohjaamaa puomiston paéan liiketté ei voida toteuttaa, ohjataan puomiston paa liikkkumaan
tasta poikkeavaan suuntaan

ovat sindnsa tunnettuja julkaisusta D7 (ks. sivu 38 "Collision avoidance™:”If the target path specified by the
operator is blocked by an oktject ...another path is automatically calculated such that the crane tip passes
above the otject and hence avoids the collision”). Patenttivaatimuksissa 7 ja 8 maaritellyt menetelmat eivat
sen vuoksi eroa olennaisesti ennestadn tunnetusta tekniikasta.

Patenttivaatimuksissa 9 ja 10 méaaritellyt menetelmat ovat julkaisusta D6 tunnetun tekniikan perusteella alan
ammattimiehelle iimeisid, kun otetaan huomioon myds julkaisu D7. Alan ammattimiehelle voidaan pitaa
iimeisena sita, ettd mikali kayttaja ohjaa puomiston paaté horisontaalisuunnassa tydkonetta kohti, nostetaan
puomiston paa liikkeen aikana automaattisesti ennalta méaratylle minimikorkeudelle. Tama on alan
ammattimiehelle iimeinen menettely, jolla voidaan estaa esimerkiksi puomiston paan térmaaminen maassa
oleviin esteisiin. Samoin alan ammattimiehelle voidaan pitaa iimeisena sitd, ettd mikali kayttaja ohjaa
puomiston paéata pystysuunnassa ennalta maarattya minimietaisyytta lahempana tydkoneesta, liikutetaan
puomiston paata taman likkeen aikana samanaikaisesti poispdin tydkoneesta. Témakin on alan
ammattimiehelle ilmeinen menettely, jolla voidaan estaa esimerkiksi puomiston paan tai siind olevan
kuorman osuminen puomistoon tai tydkoneeseen. Vaatimusten 9 ja 10 kohteet eivét siten eroa olennaisesti
ennestaan tunnetusta tekniikasta.
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Patenttivaatimuksessa 11 maaritelty menetelma on julkaisusta D6 tunnetun tekniikan perusteella alan
ammattimiehelle iimeinen, kun otetaan huomioon julkaisu D7. Alan ammattimiehelle voidaan pitda iimeisena
sita, ettd mikali kayttaja ohjaa puomiston paata yldspain vahintadan ennalta méaratyn maksimietaisyyden
paassa, likutetaan puomiston paatd samanaikaisesti tydkoneen suuntaan. Tata voidaan pitéa alan
ammattimiehelle iimeisena ohjausmenetelmand, kun halutaan estaa tydkonetta kaatumasta.
Patenttivaatimuksessa 11 maéritelty menetelma ei sen vuoksi eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta
tekniikasta.

Patenttivaatimuksessa 12 maaritelty menetelma on julkaisusta D6 tunnetun tekniikan perusteella alan
ammattimiehelle ilmeinen. Julkaisusta D6 on ennestaan tunnettua, etta tydkone on kuormatilalla varustettu
metsakone (kuviot 1.1, 1.5.1, 1.5.2). Puomisto (kuvio 1.5.1) kasittad ensimmaisesta paastaan tydbkoneeseen
niveldidysti kiinnitetyn nostopuomin, nostopuomin toiseen paghan ensimmaisesta paastaan nivelsdidysti
kiinnitetyn taittopuomin seka taittopuomiin sen toisesta paasta taittopuomin pituussuunnassa ulos- ja
sisdanpain liikkuvasti kiinnitetyn jatkopuomin. Patenttivaatimuksessa 12 maaritelty menetelma ei sen vuoksi
eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta.

Patenttivaatimuksissa 13 ja 14 maaritellyt menetelméat ovat julkaisusta D6 tunnetun tekniikan perusteella
alan ammattimiehelle ilmeisia. Alan ammattimiehelle voidaan pitaa iimeisena sita, ettd puomiston péan
ollessa kuormatilan sisalla tai ennalta méaratyn valimatkan p&dassa kuormatilasta, jatkopuomin liikenopeutta
rajoitetaan. Tama on alan ammattimiehelle ilmeinen menettely tytkoneen 1ahella, jolla voidaan estaa
esimerkiksi puomiston p&an tai kuorman térmaaminen tybkoneeseen. Vaatimusten 13 ja 14 kohteet eivat
siten eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta.

Patenttivaatimuksissa 15 ja 16 maaritellyt menetelméat ovat julkaisusta D6 tunnetun tekniikan perusteella
alan ammattimiehelle ilmeisia, kun otetaan huomioon myds julkaisu D5, josta on ennestaan tunnettua
kuormaimen (puomin) ohjauslaitteisto ja osittain automaattinen kuormaimen toiminta (sivu 2, rivit 1-10; sivu
3, rivit 29-33, sivu 4, rivit 7-33). Julkaisusta D5 on ennestadan tunnettua, ettd automaattiohjaus kytkeytyy pois
paalta, kun puomiston p&a on tietyn alueen sisélla tai likkeelldan saavuttaa tietyn alueen. Alan
ammattimiehelle voidaan ndin ollen pitda iimeisend sita, etta karkiohjaus kytkeytyy pois paalta, kun
puomiston paé on tietyn alueen sisélla tai liikkeelldan saavuttaa tietyn alueen. Vaatimusten 15 ja 16 kohteet
eivat siten eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta.

Julkaisusta D6 (kappale 1.3.6 "Computer and sensors”, kuvio 1.3.5.1.) tunnetaan jarjestelma, jossa
tydkoneen ohjausjarjestelma kasittaa tietojenkasittely-yksikén ("computer” kuviossa 1.3.5.1) puomiston
liikkeiden ohjaamiseksi tietojenkasittely-yksikkédn ohjelmoitavalla ohjelmalla. Ohjauselementti on
tietojenkasittely-yksikk&n tallennettu ohjelma. On implisiittisesti selvaa, etta julkaisun D6
tietojenkasittely-yksikkd eli tietokone késittaa ohjelman sensoreilta saatavan datan prosessoimiseksi ja
puomiston ohjaamiseksi saadun datan perusteella. Epéitsendisessa patenttivaatimuksessa 18 esitetyt
lisamaaritteet kayvat ilmi julkaisusta D6. Epaitsendisen patenttivaatimuksen 18 kohde ei siten eroa
olennaisesti ennestadan tunnetusta tekniikasta.

Teollinen kayttdkelpoisuus (PatL 1 §)

Patenttivaatimusten 1-18 kohteet tayttavat patenttilainsdadannén teollisen kayttékelpoisuuden edellytykset.

Johtopaatdkset

Koska patenttivaatimusten 1-18 kohteet eivat eroa olennaisesti ennestaan tunnetusta tekniikasta,
patenttivaatimuksia ei voida hyvéksya (PatL 2 §).

Patenttivaatimus 1 ei ole nykyisessd muodossa hyvaksyttavissa eik& alan ammattimies voi kayttaa
patenttivaatimuksessa 1 maariteltya keksintéa hakemuksen selityksen perusteella (PatL 8 §).

Hylkaysperusteet on kerrottu hakijalle aikaisemmissa valipaatdksissé ja hakijalla on ollut tilaisuus antaa
vastineensa. Hakijan esittdmat perustelut eivat ole hyvaksyttavissa.

Hakemus on hylattava PatL 2 §:n ja 8 §:n nojalla.
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Kéytetyt lyhenteet

PatL = patenttilaki
PatA = patenttiasetus
PatM = patenttimaéraykset

Johtava tutkijainsindori Tuomo Pynnénen
Johtava tutkijainsin6ori Mari Ylénen
Puhelin: 029 509 5000

Tdmé asiakiija on koneellisesti allekiijoitettu.

Patentti- ja rekisterihallituksen merkintdja:

Paatds on annettu tiedoksi saantitodistusta vastaan

Paatds on annettu tiedoksi kuuluttamalla Patentti- ja rekisterihallituksen

julkaisemassa lehdessa
Paatds on annettu tiedoksi hakijalle/asiamiehelle/lahetille
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