





Robots in de praktijk: jaren 70
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Veel technische details in een octrooi (=patent)

Stand der techniek
Robot in een productieproces
Nadeel van de stand der techniek

Geen samenwerking robot/mens mogelijk
Op te lossen probleem
Veiligheid bij samenwerking robot/mens

Gedetailleerde beschrijving

Detectie mens door robot met 3D-camera
Oplossing
Een robot met kenmerk dat hij cameradetectie heeft (= octrooiclaim)




Resultaat octrooisysteem

Openbare databank met > 90 miljoen
octrooipublicaties

met onder andere:

 Nieuwe (en oude) technieken
* Innoverende partijen

e Uitvinders
 Landeninformatie




maar ook
nuttige technieken
én marktinformatie




Voorbeeld Baxter
(marktintro 2012)




Baxter (http://www.rethinkrobotics.com/)

Rethink Robotics Revolutionizes Manufacturing with Humanoid Robot
Company Unveils Robots with Common Sense; First-of- Its-Kind Robot
ed to Make U.S. Manu ore Globally C  ompetitive

Boston, MA — September 18, 2012 - uUsheripg in a new era in robotics, Rethink Robotics

day unveiled the World s first humanoid robots e of applying common sense behavior to

riced, versatile and safe enough to work shoulder-to-shoulder
with people, Rethink’s new Ilne of Baxter robots redefine how small, mid-size and large domestic
manufacturers use automation to compete with manufacturers in low-cost regions of the world.

Based on the vision of Rodney Brooks, co-founder of iRobot and former director of the MIT Computer
Science and Atrtificial Intelligence Lab, Baxter breaks down the cost and safety barriers that have limited
automation in American manufacturing up until now.

“Roboticists have been successful in designing robots capable of super-human speed and precision.
What's proven more difficult is inventing robots that can act as we do — in other words, that are able to
inherently understand and adapt to their environments,” said Rodney Brooks, founder and CTO of Rethink
Robotics. “We believed that if we could cross that chasm with the manufacturing environment specifically in
mind, we could offer new hope to the millions of American manufacturers who are looking for innovative
ways to compete in our global economy.”

Rethink’s Baxter robots are groundbreaking in six different ways. No other product on the market can:
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4,865,376  9/1989 Leaver et al. e 2947111 loop is connected between the force transducer and the
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Elastic actuator for precise force control.
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that produces a desired actuator output force. The produced
output force is substantially independent of load motion. The
invention also provides a torsional spring consisting of a
flexible structure having at least three flat sections each
connected integrally with and extending radially from a
central section. Each flat section extends axially along the
central section from a distal end of the central section to a
proximal end of the central section.

9 Claims, 12 Drawing Sheets
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Conclusie:

Met de octrooidatabank weet je heel veel eerder:

e wat een partij ontwikkelt, inclusief technische
detailkennis

e evt. waar een product(idee) te koop is

(en als je zelf ontwikkelt) - waarmee oppassen i.v.m. inbreuk



Enkele voorbeelden van
recent gepubliceerde octrooien
over co(ro)bots




Octrooidatabank (www.espacenet.nl) schat aan info!

(Veilig) samenwerken door visuele middelen ingebed in robots.

G05B2219/00 (20) Program-control systems

G05B2219/30 (13) - Nc systems

G05B2219/40 (0) - - Robotics, robotics mapping to
robotics vision

G05B2219/40202(173) - - - Human robot coexistence

\ = Juiste classificatiecode om mee te zoeken



US 2015/0209961

30 juli 201¢

PANASONIC INTELLECTURAL PROPERTY MAN CO LTI

Robot, device and method for controlling robot, ancthpute-readable nonransitory recordin
medium FIG. 1




Octrooidatabank (www.espacenet.nl) schat aan info!

Aansturen/aanleren van robots door observatie

G05B2219/00 (20) Program-control systems

G05B2219/30 (13) - Ncsystems

G05B2219/40 (0) - - Robotics, robotics mapping to
robotics vision

G05B2219/40116 (60) ---Learn by operator observation,
\ symbiosis, show, watch

= juiste classificatiecode om mee te zoeken
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octrooien voor robotica:
UsS
JP
DE
CN

GB




Relatieve aantallen gepubliceerde
octrooiaanvragen op het gebied van robotica
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Robotarmen (classificatiecode B25)18)

2015

2010-2015
2005-2010
2000-2005
1995-2000
1990-1995

Flexibel
Flexibel
Draaibaar
Draaibaar
Uitrekbaar
Uitrekbaar

B25J18/06
B25J18/06
B25J18/04
B25J18/05

B25J18/02/low
B25J18/02/low

Snelste stijger:
Chirurgische robots
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Specifieke technische oplossingen nodig?
(i.v.m. aankoop of innovatietraject)

Raadpleeg de octrooidatabank, hierdoor weet u eerder:
- Wie een bepaalde techniek ontwikkelt;
- Waar een bepaalde (product)idee te koop is.

Octrooicentrum Nederland kan u hiermee (gratis) helpen



Octrooicentrum Nederland (Rijksoverheid) geeft
octrooivoorlichting aan technisch MKB:

Onafhankelijk, kosteloos, regionaal
en onder geheimhoudingsplicht

Wat doen wij dan?

e 1:1 gesprek over technische innovaties
Bescherming zinvol ? IE strategie, gebruik octrooi-informatie, samenwerking en IE.

* Presentaties/Workshops

O.a. Slim gebruik maken van octrooien, Zelf zoeken in octrooien, Samenwerken & IE en
|E strategie

e Octrooi Signalering Service
Actuele info over nieuwste octrooien op een specifiek vakgebied

* Oriénterend octrooionderzoek op maat voor MKB



Vragen?
Bedankt voor uw aandacht!

Octrooicentrum Nederland

WWW.rvo.nl/octrooien

llona Koomen
ilona.koomen@rvo.nl, tel.: 06-11376403
@ilonakoomen

LinkedIn-profiel




