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betreffend das deutsche Patent DE 42 93 178

hat der 4. Senat (Nichtigkeitssenat) des Bundespatentgerichts auf die mundliche
Verhandlung vom 17. April 2007 durch ...

fur Recht erkannt:

1. Patentanspruch 1 des deutschen Patents DE 42 93 178 wird
insoweit fur nichtig erklart, als er Uber folgende Fassung hi-

nausgeht:

1. Vorrichtung zum automatischen Melken von Tie-
ren, wie z. B. von Kuhen, in einem Melkstand (1), mit
einem Melkroboter (8), der einen Roboterarm (45)
aufweist, wobei der Roboterarm (45) unter ein sich im
Melkstand aufhaltendes Tier bewegbar ist, um zum
Melken Zitzenbecher (53, 54) an die Zitzen des Tieres
anzuschlieRen, und mit einer Nachbehandlungsein-
richtung (105), die zum automatischen Nachbehan-
deln des Euters und/oder der Zitzen des Tieres nach
dem Melken vorgesehen ist, wobei die Nachbehand-
lungseinrichtung (105) eine Spruhduse (108) aufweist,
wobei die Sprihduse (108) nahe dem Ende des Ro-
boterarms (45) in dem Roboterarm (45) derart ange-
ordnet ist, dass der Spruhstrahl relativ zum Ende des

Roboterarms (45) nach vorn und oben gerichtet ist.

Patentansprlche 2, 3, 5, 6, 8 und 9 werden insoweit flr nichtig
erklart, als sie auf Patentanspruch 1 in der erteilten Fassung

ruckbezogen sind.



2. Patentanspriche 10 bis 14 werden flr nichtig erklart.

3. Im Ubrigen wird die Klage abgewiesen.

4. Die Kosten des Rechtsstreits werden gegeneinander aufgeho-

ben.

5. Das Urteil ist fur die Klagerin gegen Sicherheitsleistung in
Hoéhe von 120 % des zu vollstreckenden Betrages vorlaufig

vollstreckbar.

Tatbestand

Die Beklagte ist eingetragene Inhaberin des international angemeldeten (PCT-Ve-
roffentlichungs-Nr.: WO 93/06716) deutschen Patents DE 42 93 178 (Streitpatent),
das am 1. Oktober 1992 unter Inanspruchnahme der Prioritat der niederlandischen
Patentanmeldungen NL 9101676 vom 4. Oktober 1991 und NL 9200258 vom
13. Februar 1992 angemeldet worden ist. Das Streitpatent betrifft eine Vorrichtung
und ein Verfahren zur Nachbehandlung der Zitzen eines gemolkenen Tieres und
umfasst 14 Patentansprliche, von denen nur die Anspriche 1 bis 3, 5, 6 und 8
bis 14 angegriffen sind. Die nebengeordneten Anspriche 1 und 10 lauten ohne

Bezugszeichen wie folgt:

1. Vorrichtung zum automatischen Melken von Tieren, wie z. B.
von Kuhen, in einem Melkstand, mit einem Melkroboter, der
einen Roboterarm aufweist, wobei der Roboterarm unter ein
sich im Melkstand aufhaltendes Tier bewegbar ist, um zum
Melken Zitzenbecher an die Zitzen des Tieres anzuschlie-
Ren, und mit einer Nachbehandlungseinrichtung, die zum
automatischen Nachbehandeln des Euters und/oder der Zit-

zen des Tieres nach dem Melken vorgesehen ist, wobei die



Nachbehandlungseinrichtung eine Sprihdise aufweist, wo-
bei die Spruhduse nahe dem Ende des Roboterarms in dem

Roboterarm angeordnet ist.

10. Verfahren zum Nachbehandeln der Zitzen eines Tieres nach
dem Melken mit einer Vorrichtung zum automatischen Mel-
ken von Tieren in einem Melkstand, die einen Melkroboter
mit einem Roboterarm aufweist, der zum AnschlieRen von
Zitzenbechern unter ein sich im Melkstand aufhaltendes Tier
bewegbar ist, wobei eine Spruhduse einer Nachbehand-
lungseinrichtung nahe dem Ende des Roboterarms in dem
Roboterarm angeordnet ist, wobei nach dem Melken des Tie-
res zunachst die Zitzenbecher von den Tierzitzen abgenom-
men werden und vor dem Bespruhen des Euters und/oder
der Zitzen mit einer Nachbehandlungsflissigkeit der Robo-
terarm zunachst in eine Position gebracht wird, in der ein
vom Roboterarm nach vorne und aufwarts zum Euter ge-
richteter Spruhstrahl der Sprihduse exakt auf das Euter trifft
oder geringfligig aulRerhalb desselben liegt, und dann die
Nachbehandlungsflissigkeit automatisch von dem Roboter-

arm auf das Euter und/oder die Zitzen gespruht wird.

Wegen der Patentanspruch 1 beziehungsweise Patentanspruch 10 nachgeordne-
ten und angegriffenen Patentanspruche 2, 3, 5, 6, 8, 9, 11, 12, 13 und 14 wird auf
die Streitpatentschrift DE 42 93 178 B4 Bezug genommen.

Die Klagerin behauptet, die Anspriche 1 und 10 seien gegenuber dem Inhalt der
ursprunglichen Anmeldung unzuldssig erweitert worden; zudem seien diese An-
spruche, ebenso wie die ubrigen angegriffenen Patentanspriiche weder neu noch
beruhten sie auf einer erfinderischen Tatigkeit. Den Ansprichen 10 bis 14 man-
gele es an einer gewerblichen Anwendbarkeit, da es sich um Verfahren im Sinne
von § 5 Abs. 2 S. 1 PatG handle. Zum Nachweis der fehlenden Neuheit und der



fehlenden erfinderischen Tatigkeit beruft sich die Klagerin auf folgende

Druckschriften und Dokumente:

Ni3 Artmann, R.: ,Konzepte und Entwicklungen  zur
Automatisierung des Melkens®, in: VDI/MEG Kolloquium
Landtechnik, Heft 9, Robotereinsatz in der Landwirtschaft
am Beispiel des Melkens, Tagung Braunschweig-Volken-
rode, 5./6. Dezember 1990, S. 45 - 69

Ni5 EP 0323444 A2

Nill Mdaller, E.: ,Krankheiten bei Rindern, Schweinen und Scha-
fen®, BLV-Verlag Munchen, 5. Auflage, 1974, S. 209, 210

Nil2 o Alfa Laval: ,Fight mastitis - it pays” (1974)

Nil3 GB 2192351 A

Nil4 SU 16 34 193 A1

Ni23 GB 1415318

Ni24 Green, M.: ,Parlour robot draws nearer, in: Farmer’s
Weekly, 10. Juli 1987

Ni25 Mate, J.: ,Back to the future — There’s a revived interest in
automatic milking®, in: Dairy Farmer, Mai 1986, S. 44 - 47

NK8 EP 0 360 354 A1

NK9 DE 39 16 653 A1

NK10 US 4 508 058

NK11 US 4 904 148

NK12 US 4 403 569

NK13 US 4 763 605.

Die Klagerin beantragt,

das deutsche Patent DE 42 93 178 im Umfang der Ansprlche 1,
2,3,5,6,8,9,10, 11, 12, 13 und 14 flr nichtig zu erklaren.



Die Beklagte beantragt,

die Klage abzuweisen, hilfsweise mit der Mallgabe, dass die Pa-
tentanspriche 1 und 5 folgende Fassung erhalten und die Ubrigen
Patentanspriiche in der erteilten Fassung weiterbestehen (Hilfs-

antrag |):

1. Vorrichtung zum automatischen Melken von Tieren,
wie z. B. von Kiihen, in einem Melkstand (1), mit einem
Melkroboter (8), der einen Roboterarm (45) aufweist,
wobei der Roboterarm (45) unter ein sich im Melkstand
aufhaltendes Tier bewegbar ist, um zum Melken Zit-
zenbecher (53, 54) an die Zitzen des Tieres anzu-
schlieBen, und mit einer Nachbehandlungseinrich-
tung (105), die zum automatischen Nachbehandeln
des Euters und/oder der Zitzen des Tieres nach dem
Melken vorgesehen ist, wobei die
Nachbehandlungseinrichtung (105) eine Spruh-
duse (108) aufweist, wobei die Spruhduse (108) nahe
dem Ende des Roboterarms (45) in dem Roboter-
arm (45) derart angeordnet ist, dass der Spruhstrahl
relativ zum Ende des Roboterarms (45) nach vorn und

oben gerichtet ist.

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-

zeichnet, dass der Spruhstrahl facherformig ist.

Sie tritt dem Vortrag der Klagerin voll umfanglich entgegen. Nach ihrer Ansicht
stehe die Patentfahigkeit au3er Frage und es liege auch keine unzulassige Er-

weiterung vor.



Die Klagerin beantragt auch insoweit die Erklarung der Nichtigkeit im Umfang der
Anspriche 1, 2, 3, 5,6, 8,9, 10, 11, 12, 13 und 14.

Entscheidungsgrinde

Die zulassige Klage hat teilweise Erfolg, namlich soweit Anspruch 1 in der erteilten
Fassung und die auf ihn rickbezogenen Unteranspriche 2, 3, 5,6, 8 und 9 be-
troffen sind. Es mag dahinstehen, ob die Vorrichtung nach Patentanspruch 1 in
der erteilten Fassung gegenuber dem Stand der Technik neu ist, jedenfalls beruht
sie nicht auf einer erfinderischen Tatigkeit, § 22 Abs. 1i.V. m. §21 Abs. 1 Nr. 1,
§§ 1 bis 5 PatG.

Nach dem Ergebnis der mundlichen Verhandlung ist der Senat davon Uberzeugt,
dass der hier einschlagige Durchschnittsfachmann, ein Fachhochschulingenieur
der allgemeinen Verfahrens- oder Prozesstechnik mit mehrjahriger Erfahrung in
der Automatisierung landwirtschaftlicher Arbeitsverfahren, im Prioritatszeitpunkt in
der Lage war, aufgrund seines Fachwissens und in Kenntnis des in das Verfahren
eingefuhrten Standes der Technik, die Lehre des Patentanspruchs 1 in nahelie-
gender Weise aufzufinden. Die auf Patentanspruch 1 in der erteilten Fassung un-
mittelbar rickbezogenen Anspriche 2, 3, 5, 6, 8 und 9 haben insoweit keinen Be-

stand.

Begrundet ist die Klage auch hinsichtlich der Anspriche 10 bis 14, denn hier hat
das Ergebnis der mundlichen Verhandlung zur Feststellung der fehlenden Pa-
tentfahigkeiti. S. v. §§ 22 Abs. 1, 21 Abs. 1 Nr. 1, 5 Abs. 2 S. 1 PatG gefuhrt, denn
es handelt sich beim Gegenstand des Anspruchs 10 um ein als nicht gewerblich
anwendbar geltendes Verfahren zur therapeutischen Behandlung eines tierischen
Korpers. Die Unteranspriche 11 bis 14 ohne eigenen erfinderischen Gehalt teilen
das Schicksal des Hauptanspruchs, auf den sie sich beziehen (vgl. Benkard/-
Rogge, PatG, 10. Aufl., § 22 Rdnr. 23 m. w. N.).



Unbegriindet ist die Klage jedoch in Bezug auf die hilfsweise beschrankt vertei-
digte Fassung des Patentanspruchs 1, denn insoweit hat das Ergebnis der Ver-
handlung zu keiner eindeutigen Feststellung im Sinne des klagerischen Vorbrin-
gens gefuhrt. Durch die zulassige Beschrankung infolge der Aufnahme eines
Merkmals des angegriffenen Anspruchs 5 der erteilten Fassung ergibt die Wrdi-
gung des Standes der Technik nicht, dass der Gegenstand des Anspruchs 1 in der
beschrankt verteidigten Fassung fur den Durchschnittsfachmann nach seinem
Fachwissen und -kdnnen nahe gelegen hatte. Dies geht zu Lasten der Klagerin.
Die auf Anspruch 1 in der beschrankt verteidigten Fassung unmittelbar rickbezo-
genen und angegriffenen Anspriche 2, 3, 5, 6, 8 und 9 haben mit jenem Bestand;
sie werden durch die Ruckbeziehung mit getragen, ohne dass es weiterer Fest-
stellungen bedurfte (vgl. Busse/Keukenschrijver, PatG, 6. Aufl., § 84 Rdnr. 42
m. w. N.; Benkard/Rogge, a. a. O., § 22 Rdnr. 23).

1. Das Streitpatent betrifft eine Vorrichtung zum automatischen Melken von Tie-
ren in einem Melkstand mit einem Melkroboter, der einen, unter ein sich im Melk-
stand aufhaltendes Tier bewegbaren und mit Zitzenbechern versehenen Arm auf-
weist (Anspruch 1) und ein Verfahren zum Nachbehandeln der Zitzen des Tieres
nach dem Melken (Anspruch 10).

Sowohl Vorrichtungen zum automatischen Melken von Tieren als auch Verfahren
zur Reinigung der Zitzen sind im Stand der Technik bekannt, weisen aber den
Nachteil auf, dass die Reinigung entweder nur vor dem Melkvorgang erfolgt oder
aber die Reinigungseinrichtung, die zur Behandlung nach dem Melkvorgang erfor-
derlich ist, sich nicht unmittelbar auf dem zum Melken erforderlichen und unter das
Tier verschwenkbaren Roboterarm befindet, sondern in einem zusatzlichen Ar-
beitsgang in Betrieb genommen werden muss. Daruber hinaus ist bei den vorbe-
kannten Systemen nicht gewahrleistet, dass die nach dem Melken versprihte

Desinfektionsflissigkeit nicht in den Melkbecher gelangen kann.



2. Vor diesem Hintergrund bezeichnet die Patentschrift als zu I6sendes Problem
eine automatisierte Melkvorrichtung zu schaffen, bei der nach dem Melkvorgang
mittels eines besonderen Verfahrens und ohne weiteren Arbeitsschritt die Euter
oder die Zitzen mit einer Nachbehandlungsflissigkeit, die ein Desinfektionsmittel
enthalten kann bespruht werden, um so Entzindungen vorzubeugen
(Abs. [0007]).

3. Patentanspruch 1 beschreibt demgemaf eine Vorrichtung zum automatischen

Melken von Tieren in einem Melkstand mit folgenden Merkmalen:

1.1 Die Vorrichtung umfasst einen Melkroboter.

1.1.1 Der Melkroboter weist einen Roboterarm auf.

1.1.2 Der Rotoboterarm ist unter ein sich im Melkstand aufhal-
tendes Tier bewegbar, um zum Melken Zitzenbecher an
die Zitzen des Tieres anzuschlielden.

1.2 Die Vorrichtung umfasst eine Nachbehandlungseinrich-
tung.

1.2.1 Die Nachbehandlungseinrichtung ist zum automatischen
Nachbehandeln des Euters und/oder der Zitzen des Tie-
res nach dem Melken vorgesehen.

1.2.2 Die Nachbehandlungseinrichtung weist eine Sprihdise
auf.

1.2.2.1 Die Spruhduse ist nahe dem Ende des Roboterarms
angeordnet.

1.2.2.2 Die Spruhduise ist in dem Roboterarm angeordnet.

Der nebengeordnete Anspruch 10 beschreibt ein Verfahren zum Nachbehandeln
der Zitzen eines Tieres nach dem Melken mit einer Vorrichtung zum automati-

schen Melken von Tieren in einem Melkstand

10.1 Die Vorrichtung weist einen Melkroboter mit einem Robo-

terarm auf.
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10.1.1  Der Roboterarm ist zum AnschlieRen von Zitzenbechern
unter ein sich im Melkstand aufhaltendes Tier bewegbar.

10.1.2 Es ist eine Spruhdise einer Nachbehandlungseinrich-
tung nahe dem Ende des Roboterarms in dem Roboter-
arm angeordnet.

10.2 Nach dem Melken des Tieres werden zunachst die
Zitzenbecher von den Tierzitzen abgenommen.

10.3 Vor dem Besprihen des Euters und/oder der Zitzen mit
einer Nachbehandlungsflissigkeit wird der Roboterarm
zunachst in eine Position gebracht, in der ein von dem
Roboterarm nach vorne und aufwarts zum Euter gerich-
teter Spruhstrahl der Sprihdiuse exakt auf das Euter trifft
oder geringfligig aulRerhalb desselben liegt.

104 Dann wird die Nachbehandlungsflissigkeit automatisch
von dem Roboterarm auf das Euter und/oder Zitzen ge-

spruht.

Die beiden nebengeordneten Anspriche 1 und 10 (Vorrichtung und Verfahren sind

jeweils auf die Nachbehandlung des Tiereuters nach dem Melkvorgang gerichtet.

Der Melkvorgang selbst wird dabei von einem Melkroboter ausgefuhrt, der einen
Roboterarm zum Anschlief3en von Zitzenbechern an die Zitzen eines sich im Melk-
roboter aufhaltenden Tieres aufweist. Dieser Roboterarm ist gleichzeitig Sitz einer
Nachbehandlungseinrichtung in Form einer Sprihduse, die nahe dem Ende des
Roboterarms und in diesem angeordnet ist. Die Formulierung ,in dem Roboterarm
angeordnet” (Merkmal 1.2.2.2) ware dabei ausgehend von der maldgeblichen eng-
lischen Fassung der urspringlichen Unterlagen gemall WO 93/06716 (Anlage
NK 1b), S. 22, Z. 30 ,arranged in the end of the robot arm...“ einerseits bei engster
Auslegung als innerhalb der aufReren Konturen des Armes angeordnet zu verste-
hen, jedoch andererseits bei Anwendung der vollen Bedeutungsbreite des engli-
schen Ausdrucks ,in“ auch als ,an“ oder ,auf‘ dem Roboterarm lesbar, d. h., dass
die Spruhduse schlussendlich so angeordnet ist, dass sie von dem Roboterarm

getragen, standig mitgefuhrt und Uber dessen Bewegung positioniert wird. Nicht
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zuletzt deshalb, weil der technische Aufbau an sich oder gar eine spezielle Aus-
gestaltung des Roboterarms nicht Gegenstand des Anspruchs 1 oder auch weite-
rer angegriffener Anspriche ist, kann nach Auffassung des Senats nur die o. g.
weitere Auslegung, namlich i. S. einer insoweit engen technischen Verbindung der
Sprihdise mit dem Roboterarm dahingehend, dass sie von diesem getragen und
uber dessen Bewegung positioniert wird, einer verstandigen Wurdigung der Be-

deutung dieses Merkmals zugrunde gelegt werden.

4. Das Streitpatent ist in der erteilten und nach Hauptantrag verteidigten Fassung

nicht bestandsfahig.

4.1 Der nach Hauptantrag verteidigte erteilte Anspruch 1 ist zulassig.

Anders als die Klagerin vortragt, sind die dort niedergelegten Merkmale und deren
Kombination als zur Erfindung gehdrend in den urspringlichen Unterlagen offen-
bart.

Die Thematik des Anspruchs 1 (Vorrichtung zum automatischen Melken von Tie-
ren) ist im ursprunglichen Anspruch 37 niedergelegt, wobei der Zusatz, wonach
dies in einem Melkstand geschehen soll, aus der die urspriunglichen Unterlagen
wiedergebenden Offenlegungsschrift WO 93/06716 (NK 1b) gemaf Beschreibung
S. 9 Z. 29 bis 31 bzw. deren deutscher Ubersetzung (NK 1c) S. 11, letzter Abs.,
Z. 1 bis 3 ersichtlich ist.

Das Merkmal 1.1 (vgl. Merkmalsanalyse), wonach die Vorrichtung (zum autom.
Melken) einen Melkroboter umfasst, geht auf die Beschreibungsstelle S. 10, Z. 9
bis 15 der Offenlegungsschrift bzw. S. 12, Z. 9 bis 15 der deutschen Ubersetzung

zuruck.

Merkmal 1.1.1, wonach der Melkroboter einen Roboterarm aufweist findet seine
Stltze in der Offenlegungsschrift S. 21, Z. 38 bis S. 22, Z. 3 bzw. in der Uberset-
zung S. 26, 2. Abs. Z. 1 bis 4.
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Die Tatsache, dass der Roboterarm unter ein sich im Melkstand aufhaltendes Tier
bewegbar ist, um zum Melken Zitzenbecher an die Zitzen des Tieres anzuschlie-
Ren (Merkmal 1.1.2), geht aus der ursprunglichen Beschreibung gemaly Offenle-
gungsschrift S. 10, Z. 9 bis 15i. V. m. S. 14, Z. 24 bis S. 15, Z. 7 (Anschluss der
Zitzenbecher) bzw. S. 12, Z. 13 bis 15i. V. m. S. 17, Z. 5 bis Abs. Ende der deut-

schen Ubersetzung hervor.

Dass diese Vorrichtung eine Nachbehandlungseinrichtung umfasst (Merkmal 1.2)
ist im urspringlichen Anspruch 37 offenbart, ebenso wie die Tatsache, dass die
Nachbehandlungseinrichtung zum automatischen Nachbehandeln von Euter
und/oder Zitzen vorgesehen ist, wobei der Zeitpunkt wann dies geschehen soll,
namlich nach dem Melken, aus der Offenlegungsschrift S. 21, Z. 37 bis S. 22, Z. 3
bzw. der deutschen Ubersetzung S. 26, 2. Abs., Z. 1 bis 4 ersichtlich ist, so dass
auch Merkmal 1.2.1 seine Stutze in der ursprunglichen Beschreibung findet.

Das Merkmal 1.2.1, wonach die Nachbehandlungseinrichtung eine Sprihdise
aufweist sowie deren Anordnung nahe dem Ende des Roboterarms (Merk-
mal 1.2.2.1) beruht auf den ursprianglichen Anspriuchen 38 bzw. 43.

Die Anordnung der Spruhduse in dem Roboterarm (Merkmal 1.2.2.2) beruht auf
dem ursprunglichen Anspruch 42 und ist in der Beschreibung gemald Offenle-
gungsschrift S.22, Z.29, 30 bzw. der deutschen Ubersetzung S. 27, 2. Abs.,

Z. 3, 4 noch naher am Anspruchswortlaut dargestellt.

Demgemal} sind alle Merkmale des erteilten Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag
in den urspringlichen Unterlagen offenbart. Der klagerseitige Vortrag, wonach
Merkmal 1.1.2, gemal dem sich der Roboterarm zum Zwecke des Anschliel3ens
der Zitzenbecher unter das Tier bewegen soll, insoweit die Arbeit des Melkrobo-
ters unvollstandig wiedergebe, als ein Hinweis auf das Abkoppeln der Zitzenbe-
cher nach dem Melkvorgang fehle, vermag deshalb nicht durchzugreifen, weil
diese Tatsache einmal fur den Fachmann bereits durch den Ausdruck ,Melkrobo-
ter” ersichtlich ist (,Roboter” bedeutet, dass alle Arbeiten durch diese Vorrichtung

zu Ende gefuhrt werden, wie auch die Beschreibung erkennen lasst) und zum an-
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dern dieses Merkmal nur dazu dienen soll, die Bewegbarkeit bzw. Schwenkbarkeit
des Roboterarms in Bezug auf das Tier im Melkstand zu beschreiben. Mit der Be-
schreibung des Weges den der Melkroboter mit seinem Arm nehmen kann, soll
lediglich darauf hingewiesen werden, dass die Nachbehandlungseinrichtung, auf
deren Lage und Anordnung es im Anspruch 1 eigentlich ankommt, auch in der
Lage ist, mittels des Bewegungsraumes des Roboterarms das Euter des Tieres zu
erreichen.

Nachdem der Anspruch 1 lediglich auf das Vorhandensein einer Nachbehand-
lungseinrichtung und den Ort, an dem sie angeordnet und verbaut ist, um das
Euter des Tieres zu erreichen, abstellt, kommt es nicht darauf an, wie das Melk-
system am Roboterarm beschaffen ist (modulartiger Aufbau oder andere Ausges-

taltungen).

Nachdem es uberdies allgemeine Aufgabe des Streitpatents ist aus Grinden von
Hygiene und Qualitdt das Euter auch nach dem Melkvorgang zu reinigen
(Abs. [0004] der Streitpatentschrift), kann auch seitens der Aufgabenstellung keine
Einschrankung hergeleitet werden, die dazu fihren musste, dass bei dem auf die
Beschreibung des Ortes der Anordnung der Nachbehandlungseinrichtung be-
schrankten Patentanspruch 1 weitere Merkmale angegeben werden mussten.

4.2 Die auf den Anspruch 1 riickbezogenen angegriffenen Anspriiche 2, 3, 5, 6,

8 und 9 sind zulassig.

Die Zulassigkeit dieser Anspruche ist von der Klagerin nicht in Zweifel gezogen
worden und ergibt sich daraus, dass die Merkmale der angegriffenen Anspri-
che 2, 3, 5, 6, 8 und 9 auf die Merkmale der urspriinglichen Ansprliche 40, 38, 43,
45 und 44 (vgl. Offenlegungsschrift WO 93/06716) zuruckgehen.

4.3 Der Gegenstand nach Patentanspruch 1 gemaly Hauptantrag mag zwar neu
und gewerblich anwendbar sein, jedoch beruht er aus den nachfolgend dargeleg-

ten Grinden nicht auf einer erfinderischen Tatigkeit.
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Durch die als Anlage NK9 ins Verfahren eingefihrte DE 39 16 653 A1 ist u. a. eine
Vorrichtung zum automatischen Melken von Tieren, wie z. B. von Kuhen bekannt
geworden (vgl. Sp. 1, Z. 1, 2), welche - anders als die Beklagte meint - in einem
Melkstand (vgl. z. B. Sp. 5, Z. 23 bis 28 bzw. Sp. 7, Z. 20) eingesetzt wird und dort

arbeitet.

Ubereinstimmend mit Merkmal 1.1 des Anspruchs 1 (vgl. hierzu Merkmalgliede-
rung gemal Punkt 3.) umfasst die Vorrichtung auch einen Melkroboter (Sp. 5,
Z. 26 bis 28), der hier ,Robotermanipulator” (60) genannt wird. Der Melkrobo-
ter (60) weist auch einen Roboterarm auf (Merkmal 1.1.1), welcher sich in Fig. 1
z. B. zwischen dem Stellglied (62) und dem Melkbecheranbringungsmechanis-
mus (30) befindet. Bei dem beschriebenen Robotermechanismus handelt es sich
schon deshalb um einen ,echten” Roboter, weil dieser in der Lage ist ,kartesisch”
zu arbeiten, d. h. gemall NK9, Sp. 6, Z. 30 bis 37 in drei aufeinander senkrecht

stehenden Richtungen verstellbar zu sein.

Wie die Beklagte in ihrem Widerspruchsschriftsatz vom 1. August 2006, S. 26,
Abs. [0073] selbst einraumt, ist der Roboterarm unter ein Tier bewegbar, um zum
Melken Zitzenbecher an die Zitzen des Tieres anzuschlieen. Dies ist aus Fig. 1
der Anlage NK9 ersichtlich und in Sp. 5, Z. 23 bis 28 sowie Sp. 6, Z. 30 bis 37
auch textlich beschrieben. Lediglich aus Grinden der Vollstandigkeit wird noch
darauf hingewiesen, dass der Roboterarm nicht nur lineare Verschiebebewegun-
gen nach vorne und zurlck, bzw. auf und ab vollfuhren kann, sondern auch u. a.
Drehbewegungen zum Verschwenken usw. ausfuhren kann, wie in Sp. 6, Z. 60 bis
Sp. 7, Z. 11 beschrieben ist. Somit sind auch verschwenkende Bewegungen mog-
lich und denkbar im Rahmen dessen, was die Anlage NK9 insgesamt offenbart.
Solche Bewegungsmuster versteht die Beklagte unter dem entsprechenden
Merkmal 1.1.2 bevorzugt, obwohl der Anspruchstext lediglich neutral von ,unter
ein ... Tier bewegbar® spricht. Auch findet die Melkprozedur entgegen der Auffas-
sung der Beklagten in einem Melkstand statt, wie bereits der Text zu Fig. 1 (Sp. 5,
Z. 23 bis 28) erkennen lasst, wonach in Fig. 1 das hintere Ende eines Melkstandes

abgebildet sein soll. Die Bauteile des Melkstandes an sich sind bei der Darstellung
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nach Fig. 1 weggelassen, weil es auf diese hier - wie auch beim Patentgegens-
tand - nicht ankommt. Aus der Beschreibung der entgegengehaltenen Vorrichtung
in Sp. 7, Z. 16 bis 24 und Z. 47 ist bereits weiter ersichtlich, dass die Vorrichtung
zu mehreren Kuhen nacheinander verbracht werden kann, die ihrerseits in mehre-
ren parallel oder im Fischgratenmuster nebeneinander angeordneten Melkstan-
den - diese tragen die Bezugsziffer ,56" - angeordnet sein kdnnen, was dann auch
in Fig. 3 (schematisch) dargestellt ist (Melkstandreihe im Fischgratenmuster, vgl.
Sp. 5, Z. 33 bis 37). Somit halt sich das zu melkende Tier auch bei der entgegen-
gehaltenen Vorrichtung zweifelsfrei wahrend des Melkvorgangs in einem Melk-
stand auf, so dass das Merkmal 1.1.2 des Anspruchs 1 durch diese Entgegenhal-
tung ebenfalls vollstandig beschrieben ist.

Auch umfasst die entgegengehaltene Vorrichtung eine Nachbehandlungseinrich-
tung, wie in Merkmal 1.2 von Patentanspruch 1 gefordert, denn in Sp. 8, Z. 42
bis 44 heil’t es: ,Nach dem Abschluss des Melkvorgangs kann der Robotermani-
pulator 60 die Melkeinrichtung 31 entfernen und ein Desinfektionsmittel auf das
Euter aufbringen®. Dies ist eine klassische Nachbehandlung (vgl. ,nach dem Ab-
schluss des Melkvorgangs® und ,Desinfektionsmittel”, die von dem Robotermani-
pulator 60 ausgefuhrt werden soll, der - wie es auch die Beklagte gemaly Wider-
spruchsschriftsatz S. 26, Abs. [0076] sieht - seinerseits eigentlich den ,Roboter-
arm 60“ darstellt. Demgemal ist die Nachbehandlungseinrichtung auch zum au-
tomatischen Nachbehandeln des Euters und/oder der Zitzen des Tieres nach dem

Melken vorgesehen, wie Merkmal 1.2.1 des Patentanspruchs 1 fordert.

Zwar ist die Art und Weise der Ausgestaltung und Funktion der Nachbehand-
lungseinrichtung hier nicht weiter beschrieben, so dass die auf eine Sprihdise
ausgerichteten Merkmale des Anspruchs 1, namlich 1.2.2 bis 1.2.2.2 nicht bzw.
nicht ganzlich durch die Anlage NK9 vorbeschrieben sind (und Patentanspruch 1
somit gegenuber dieser Entgegenhaltung als neu zu gelten hat). Aus der zur
Nachbehandlung zitierten Textstelle der Anlage NK9 ist aber erkennbar, dass der
Robotermanipulator, also der Roboterarm ein Desinfektionsmittel auf das Euter
aufbringen kann. Dies bedeutet bei verstandiger technischer Wurdigung der Text-

stelle, dass die Nachbehandlungseinrichtung - wie immer sie aussehen mag - in
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irgendeiner Weise an, in oder auf dem Roboterarm angeordnet sein muss. Nach-
dem alle hierfur in Frage kommenden Desinfektionsmittel Flussigkeiten sind, ist es
bereits durch diese kurze textliche Andeutung in die Vorstellung des eingangs na-
her bezeichneten Fachmanns geruckt, dass es sich hierbei entweder um ein sprit-
zendes oder spruhendes Verfahren oder um ein Tauchverfahren handeln muss.
Jedenfalls weist bereits die genannte textliche Andeutung den Fachmann in die
Richtung der Merkmale 1.2.21 und 1.2.2.2, denn, wenn der Roboterarm Desinfek-
tionsmittel aufbringen soll, nachdem er die Melkeinrichtung entfernt hat, ist es
zweckmalig die entsprechenden Mittel hierzu auch nahe dem Ende des Arms an-
zuordnen und irgendwie in diesem i. S. v. in diesen integriert und/oder von diesem
getragen gemaf der vorher definierten weiteren Lesart dieses Merkmal anzuord-

nen.

Der Fachmann wird nach all diesen Hinweisen, die er aus dem Stand der Technik
nach der DE 39 16 653 A1 (NK9) erhalt lediglich noch nach einem zur Automati-
sierung geeigneten technischen Mittel zum Auftrag von Reinigungs- und Desinfek-
tionsmitteln suchen, welches in einem Roboterarm eines Melkroboters angeordnet

werden kann.

Durch die GB 2 192 351 A (Ni 13) ist eine zunachst von Hand geflhrte Spruhein-
richtung zur Zitzennachbehandlung bei Kiihen nach dem Melken mit einer Reini-
gungsflissigkeit (vgl. Abstract, Z. 1 bis 3) bzw. einer Reinigungs- oder Desinfek-
tionsflussigkeit (S. 1, Z. 8 bis 11) bekannt geworden. Der Spruhkopf (z. B. Fig. 1,
3; Ziff. 10) ist dabei am Ende einer Lanze (31) angebracht und enthalt im Wesent-
lichen eine Spruhduse (1) und eine Elektrode (20) (Fig. 1), wobei letztere zur
elektrostatischen Aufladung der Sprihflissigkeit dient, um das Problem des Zu-
ruckfallens und Abtropfens der Spruhflussigkeit abzumildern (S. 1, Z. 8 bis 23).
Eine zweite, lediglich textlich offenbarte Ausfuhrungsform, sieht aber vor, dass die
Spruheinrichtung Teil einer automatischen Melkvorrichtung ist (S.2, Z.118
bis 122). Wie die Entgegenhaltung hier weiter fortfahrt, kann bei einer derartigen
Anordnung die Spruheinrichtung auf einem Arm in Position geschwenkt werden,
welche sich etwa 30 cm unterhalb der Zitzen befindet (S. 2, Z. 122 bis 124). Dem-
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nach offenbart die GB 2 192 351 A eine Nachbehandlungseinrichtung, auch zum
automatischen Nachbehandeln der Zitzen nach dem Melken (Merkmal 1.2.1), wel-
che eine Spruhduse aufweist (Merkmal 1.2.2). Nach dem Vorbild des gezeichne-
ten Ausfuhrungsbeispieles bezuglich einer handgefuhrten Spruhvorrichtung ist der
Sprihkopf am Ende einer Lanze (31) angeordnet (Fig. 3). In Ubertragung dieser
Ausfuhrung auf einen entsprechenden Arm einer automatischen Vorrichtung wird
sich zwangslaufig eine Anordnung nahe dem Ende des Armes der automatischen
Vorrichtung (Roboterarm) ergeben, was zu Merkmal 1.2.2.1 fuhrt. Hieraus ergibt
sich aber auch gleichzeitig eine Anordnung in dem Roboterarm (Merkmal 1.2.2.2),
jedenfalls insoweit der Ausdruck ,in“ nach verstandiger Wuirdigung des patentge-
malen Offenbarungsgehalts weit ausgelegt wird (vgl. hierzu auch Erlauterungen
gemal Punkt 3.).

FUr den einschlagigen Fachmann war es vor dem Zeitrang des Streitpatents ohne
weiteres moglich, eine aus der DE 39 16 653 A1 bekannte automatische Melkvor-
richtung mit der ebenfalls bekannten automatisierten Variante an einer Nachbe-
handlungseinrichtung nach der GB 2 192 351 A auszustatten. Veranlasst war er
zu diesem Schritt einmal durch den Hinweis in der DE 39 16 653 A1, wonach der
Roboterarm auch Desinfektionsmittel auf das Euter aufbringen konnte und zum
anderen durch den Hinweis aus der GB 2 192 351 A hinsichtlich der Anordnung

auf einem Arm einer automatischen Vorrichtung.

Eine derartige, durch beide Entgegenhaltungen veranlasste fachmannische Zu-
sammenschau fiihrt daher ohne weitere fachmannische Uberlegung zu einer Vor-

richtung mit allen Merkmalen des Patentanspruchs 1 erteilter Fassung.

Hinzu kommt noch, dass es bereits vor dem Zeitrang des Streitspatents im allge-
meinen fachmannischem Bestreben lag, in die Roboter-gestitzte Melkarbeit auch
die Euternachbehandlung mit einzubeziehen. So ist aus dem Artikel von
R. Artmann: ,Konzepte und Entwicklungen zur Automatisierung des Melkens”
(1990) (Anlage Ni3) ersichtlich, dass auch die Desinfektion der Zitzen nach dem

Melken bereits als leicht mechanisierbar erachtet wurde, was gemal S. 55,
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4. Abs. dieses Artikels u. a. dadurch zu |I6sen sei, dass in den Roboter (gemeint

hier: Melkroboter) eine Spruheinrichtung integriert ist.

4.4 Die auf den Patentanspruch 1 rickbezogenen angegriffenen erteilten Unter-
anspruche 2, 3, 5, 6, 8 und 9 nach Hauptantrag haben ebenfalls keinen Bestand,

da sie bereits aufgrund der Antragsbindung mit dem Hauptanspruch fallen.

4.5 Dem auf ein Verfahren zum Nachbehandeln der Zitzen eines Tieres nach
dem Melken gerichteten Patentanspruch 10 sowie den auf diesen riickbezogenen

Unteranspruchen 11 bis 14 ist die gewerbliche Anwendbarkeit abzusprechen.

Bei dem in Patentanspruch 10 des Streitpatents niedergelegten Verfahren handelt
es sich um ein als nicht gewerblich anwendbar anzusehendes Verfahren zur the-
rapeutischen Behandlung des tierischen Korpers, so dass Anspruch 10 ein-
schlieBlich der auf ihn bezogenen Unteranspriche gemal §§ 22 Abs. 1, 21 Abs. 1
Nr. 1, 5 Abs. 2 S. 1 PatG fir nichtig zu erklaren war. Es betrifft namlich ein thera-
peutisches Verfahren zur Prophylaxe von Erkrankungen der Zitzen oder des Eu-

ters des gemolkenen Tieres, das unmittelbar am Tier vorgenommen wird.

Ohne Belang ist dabei, dass in den Ansprichen 10 bis 14 des Streitpatents ledig-
lich eine Nachbehandlungsflissigkeit genannt wird, denn nach Ansicht des Senats
liegt fur den hier betroffenen Fachmann auf der Hand, dass es sich hierbei um
eine Desinfektionsflussigkeit handelt, wie sie auch in Absatz [0012] der Streitpa-
tentschrift aufgefuhrt ist, die der Hygiene und der Gesundheit des Tieres dienen
soll. So fuhrt die Streitpatentschrift in diesem Absatz (in dessen zweiter Halfte)
aus: ,... und dann die Nachbehandlungsflissigkeit automatisch von dem Roboter-
arm auf das Euter und/oder die Zitzen gespriht wird. Dadurch wird nach jedem
Melkvorgang das Euter und/oder die Zitzen des gemolkenen Tieres ohne manu-
ellen Arbeitsgang desinfiziert, ...“. Dieser auf das beanspruchte Verfahren zum
Nachbehandeln der Zitzen eines Tieres nach dem Melken gerichtete Beschrei-
bungsteil lasst aus der oben zitierten Passage zweifelsfrei erkennen, dass unter

dem Begriff ,Nachbehandlungsflissigkeit* ein flussiges Desinfektionsmittel oder
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eine ein Desinfektionsmittel enthaltende Ldsung zu verstehen ist, denn sonst

konnte die erwunschte desinfizierende Wirkung nicht eintreten.

Die Gleichsetzung von Nachbehandlungsflissigkeit mit einer Lésung mit desinfi-
zierender Wirkung bzw. Desinfektionsmittel steht auch nicht im Widerspruch zu
dem zum Stand der Technik gehdrenden Kenntnisstand des Fachmanns. So ist
z. B. auch in der nachstkommenden Entgegenhaltung, der DE 39 16 653 (NK9) in
Sp. 8, Z. 42 bis 44 ausgeflhrt, dass der Robotermanipulator die Melkeinrichtung
nach Abschluss des Melkvorgangs entfernen und ein Desinfektionsmittel auf das
Euter aufbringen kann. Ahnliches zeigen auch die weiteren relevanten Druck-
schriften im Verfahren, z. B. die GB 21 92 351 A (Ni13), S. 1, Z. 8 bis 11, die
GB 1415 318 (Ni23), S. 1, Z. 22 bis 27 oder der Artikel von Mate, J.: ,Back to the
future®, in: Dairy Farmer, 1986, S. 44, Ili. Sp., Z. 8, 9, um nur auf eine Auswabhl hin-
zuweisen. Dabei dienen die Desinfektionsmalinahmen praktisch ausschlie3lich
der Prophylaxe der seit langem bekannten und fur einen Milchviehbestand be-
drohlichen Euterentziindung, der sog. Mastitis (vgl. hierzu: Mdller E: ,Krankheiten
bei Rindern, Schweinen, Schafen“ BLV-Verlag Minchen, 5. Aufl. 1974, S. 209,
210 (Anlage N11); a Alfa-Laval: ,Fight mastitis - it pays (1974) (Anlage Ni 12).

Auch wenn Verfahren zur Desinfektion, auch eines Korperbereichs, grundsatzlich
gewerblich anwendbar sind, findet dies seine Grenze, wo das Desinfektionsverfah-
ren an einem anderen Lebewesen angewendet wird, ohne bloRRe Voraussetzung
fur einen weitergehenden Eingriff zu sein (vgl. Busse, a.a. O., § 5 Rdnr. 31).
Demgemal sind alle Verfahren, deren Zweck der Erhaltung oder Wiederherstel-
lung der Gesundheit, der Linderung von Leiden, Schmerz oder Beschwerden und
der Beeinflussung von Funktionsstérungen oder Funktionsschwachen dient, als
therapeutische Verfahren i.S.v. §5 Abs. 2 S. 1 PatG anzusehen (vgl. Schulte,
PatG, 7. Aufl., § 5 Rdnr. 31). Anspruch 10 des Streitpatents betrifft ein derartiges
Verfahren, da es sich bei der Nachbehandlung der Zitzen eines gemolkenen Tie-
res mit einer Nachbehandlungsflissigkeit entweder nur um eine prophylaktische
Behandlung gegenuber Entzindungen, insbesondere einer Mastitis, oder aber um

die Linderung der Folgen des Melkvorgangs oder aber eine Kombination aus die-
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sen beiden handeln kann, die allesamt als nicht gewerblich anwendbari. S.v. § 5
Abs. 2 S. 1 PatG anzusehen sind und daher nicht die erforderliche Patentfahigkeit

aufweisen.

5. Das Streitpatent ist in der hilfsweise verteidigten Fassung teilweise

bestandsfahig.

5.1 Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag beschreibt eine Vorrichtung zum
automatischen Melken von Tieren in einem Melkstand mit den Merkmalen 1.1 bis
1.2.2.2 des Anspruchs 1 nach Hauptantrag, ist also bis dorthin mit diesem gleich-
lautend, wobei er gegenuber dem Umfang des hauptsachlich verteidigten An-

spruchs 1 durch das folgende zusatzliche Merkmal beschrankt wird:

1.2.2.3 Die Spruhduse ist derart angeordnet, dass der Spruh-
strahl relativ zum Ende des Roboterarms nach vorn

und oben gerichtet ist.

Dieses Merkmal gibt nun die Ausrichtung des Spruhstahls an. Nachdem es dem
erteilten Anspruch 5 entstammt, erhalt dieser im Hilfsantrag nunmehr die aus dem
Tatbestand ersichtliche Fassung, wahrend alle Ubrigen Patentanspriche auch

gemal Hilfsantrag in der erteilten Fassung fortbestehen.
5.2  Der hilfsweise verteidigte Anspruch 1 ist zulassig.
Die Zulassigkeit der insoweit mit Anspruch 1 nach Hauptantrag identischen Merk-

male 1.1 bis 1.2.2.2 ergibt sich aus den diesbeziglichen Ausfihrungen zum An-

spruch 1 nach Hauptantrag gemaf} Punkt 4.2.
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Das Merkmal 1.2.2.3 beztglich der Orientierung des Spruhstrahls ist dem erteilten
Anspruch 5 entnommen und findet seine Stutze im urspringlichen Anspruch 43,
wie aus der entsprechenden Offenlegungsschrift WO 93/06716 (NK 1b) ersichtlich

ist.

Die Klagerin verneint die Zulassigkeit dieses Merkmals in der Form wie unter
1.2.2.3 angegeben und damit auch die gesamte Zulassigkeit des Anspruchs 1
nach Hilfsantrag, weil dieses Merkmal sowohl im erteilten Anspruch 5 als auch im
ursprunglichen Anspruch 43 daruber hinaus aber auch in allen entsprechenden,
den ursprunglichen sowie den erteilten Unterlagen zugehorigen Beschreibungs-
stellen ausschlieBlich in Verbindung mit der Kennzeichnung des facherférmigen
Spruhmusters genannt worden sei. Diese Merkmale gehdéren nach Auffassung der
Klagerin daher technisch zusammen, weil sie nur in dieser Kombination offenbart
seien, so dass eine Trennung - wie in Anspruch 1 nach Hilfsantrag geschehen -

zwangslaufig zu einer unzulassigen Erweiterung fuhre.

Dieser Auffassung kann sich der Senat nicht anschlie3en. Bereits in der Beschrei-
bung der Streitpatentschrift findet sich in Abs. [0012] (Mitte) eine Formulierung
wonach ausgefuhrt ist, dass ,... der Roboterarm zunachst in eine Position ge-
bracht wird, in der ein von dem Roboterarm nach vorne und aufwarts zum Euter
gerichteter Spruhstrahl der Sprihdise auf das Euter trifft oder geringflgig auler-
halb desselben liegt ...“ In diesem gesamten Abs. [0012] findet sich auch an einer
anderen Stelle keine Verbindung der Spruhstrahlausrichtung mit dem Sprihmus-
ter. Diese Verbindung wird erst im folgenden Abs. [0013] hergestellt wo es heil3t:
.Bevorzugt wird die Nachbehandlungsflissigkeit in einem facherférmigen Sprih-
strahl gespruht ...“. Nach alledem ist bereits aus der Streitpatentschrift ersichtlich,
dass die Verbindung von Spruhstrahl-Richtung und Spruhmuster lediglich Ge-
genstand bevorzugter Ausflhrungsbeispiele ist, wie z. B. aus Abs. [0008] (Ende)
ersichtlich ist, wo ausgefuhrt wird, ... so dass die Spruhdiise nahezu sofort nach
dem Offnen des Ventils einen vorzugsweise facherférmigen Spriihstrahl erzeugt®.
Das facherformige Spruhmuster wird also nach der patentgemalien Lehre ,vor-

zugsweise®, d. h. nicht in jedem Falle zwingend in dieser Form erzeugt. Die Ver-
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bindung von Strahlrichtung und Sprihmuster im erteilten Anspruch 5, einem Un-
teranspruch, ist ebenfalls als bevorzugte Ausfuhrungsform eines in den tragenden
Hauptansprichen niedergelegten Erfindungsgedankens zu verstehen, welche je-
denfalls nicht geeignet ist, diese Verbindung als zwingende technische MalRnahme

erscheinen zu lassen.

Auch die Betrachtung der urspringlichen Unterlagen gemall WO 93/06716
(NK 1b) fihrt zu keinem anderen Ergebnis, denn dort wird auf Seite 7, Zei-
len 10, 11 ausgefuhrt: ... is produced by the spray nozzle a preferably fan-shaped

spray pattern®.

Nach alledem war weder in den urspringlichen noch in den erteilten Unterlagen

eine zwingende Koppelung von Spriheinrichtung und Sprihmuster gefordert.

5.3 Der Anspruch 5 nach Hilfsantrag ist ebenfalls zuldssig, denn bei seiner
Neuformulierung wurde lediglich das nunmehr in den Hauptanspruch aufgenom-

mene Teilmerkmal der Ausrichtung des Spruhstrahls fortgelassen.

5.4  Es konnte nicht festgestellt werden, dass der Gegenstand des Anspruchs 1

nach Hilfsantrag als nicht neu gilt.

Von dem nachstkommenden Stand der Technik nach der DE 39 16 653 A1 (NK9)
unterscheidet sich der Gegenstand des Anspruchs 1 nach Hilfsantrag durch seine,
die Einzelheiten der Nachbehandlungseinrichtung beschreibenden Merkmale,
namlich hinsichtlich der Art (Sprihdise), Lage und Ausrichtung der Nachbehand-
lungseinrichtung entsprechend den Merkmalen 1.2.2 bis 1.2.2.3 (vgl. Merkmals-

gliederung gemaf Punkt 3.i. V. m. 5.1).

Die automatische Melkvorrichtung nach der EP 9 323 444 A2 (Ni5) weist zwar
auch eine Behandlungseinrichtung zur Euterreinigung auf. Bei dieser Einrichtung
ist jedoch schon nicht klar, ob dies Uberhaupt zur Nachbehandlung des Euters

nach dem Melken Verwendung finden soll, oder nicht lediglich eine reine Vorreini-



-23 -

gungsanordnung darstellt. Zudem ist diese Reinigungseinrichtung anders
- namlich als das Euter umfassendes Becken mit einer Vielzahl von Spruhdusen
darin - aufgebaut, so dass sich die hilfsweise verteidigte Melkvorrichtung nach An-
spruch 1 von diesem Stand der Technik in allen, eine Nachbehandlungseinrich-

tung betreffenden Merkmalen (1.2.1 bis 1.2.2.3) unterscheidet.

Durch die GB 2 192 351 A (Ni13) ist einerseits ein handgeflhrtes Spruhgerat zur
Euternachbehandlung bekannt geworden, von dem sich die Vorrichtung nach An-
spruch 1 durch die auf einen automatischen Melkroboter sowie auf die eine auto-
matische Nachbehandlungseinrichtung betreffenden Merkmale, also die Merkmale
1.1 bis 1.2.1 ebenso wie in der Ausrichtung des Spruhstrahls (Merkmal 1.2.2.3)
unterscheidet. Die andererseits lediglich kurz beschriebene und zeichnerisch nicht
dargestellte automatisierte Variante lasst eine an einem Arm angeordnete Sprih-
einrichtung mit den Merkmalen 1.2 bis 1.2.2 erkennen, wobei weiterhin weder die
Beschaffenheit des Melkroboters, an dem sie angebracht ist, noch die weitere

Ausgestaltung und Positionierung der Sprihdise selbst beschrieben wird.

Die GB 1415 318 (Ni 23) offenbart einen mit Sprihdisen besetzten Arm einer
automatischen Nachbehandlungseinrichtung, wobei die Ausrichtung der Spruhdu-
sen anders als beim Gegenstand nach Anspruch 1 im rechten Winkel zu dem sie
tragenden Arm vorgenommen ist. Ein Melkroboter und dessen Beschaffenheit mit
dem zusammen diese Einrichtung zum Einsatz kommen soll ist in dieser Entge-

genhaltung nicht beschrieben.

Die zur Nachbehandlung des Euters nach dem Melken vorgesehene Spraydose
mit Spruhduse nach der US 4 716 032 (Ni17) weist keine gemeinsamen Merkmale
mit der Vorrichtung zum automatischen Melken von Tieren nach dem hilfsweise

verteidigten Anspruch 1 auf.

Weitere im Verfahren befindliche Entgegenhaltungen beschreiben allgemein die
Automatisierungsmoglichkeiten beim Melkprozess und thematisieren auch die

Notwendigkeit einer evtl. automatisierten Euternachbehandlung, ohne jedoch die
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hierzu erforderliche Nachbehandlungseinrichtung naher zu kennzeichnen (z. B.
Artmann, R.: ,Konzepte und Entwicklungen zur Automatisierung des Melkens"
(Ni3); Mate, J.: ,Back to the future® (Ni25)), so dass sich die Vorrichtung nach dem
hilfsweise verteidigten Anspruch 1 zumindest in allen, die Nachbehandlungsein-
richtung naher kennzeichnenden Merkmalen (1.2.1 bis 1.2.2.3) von diesem Stand

der Technik unterscheidet.

Die verbleibenden im Verfahren befindlichen Entgegenhaltungen sind von den
Parteien zum Stand der Technik nicht mehr aufgegriffen worden und liegen inso-
weit sie Uberhaupt melktechnische Fragestellungen betreffen vom Patentgegen-

stand weiter ab, wie der Senat Uberpruft hat.

5.5 Die Klagerin vermochte den Senat auch nicht davon zu Uberzeugen, dass
der Gegenstand des Patentanspruchs 1 gemaf Hilfsantrag nicht auf einer erfinde-

rischen Tatigkeit beruht.

Zwar kann eine fachmannische Zusammenschau des Standes der Technik nach
der DE 39 16 653 A1 (NK9) und der GB 2 192 351 A (Ni13) dem eingangs naher
definierten Fachmann eine Melkvorrichtung mit den Merkmalen 1.1 bis 1.2.2.2 na-
helegen, wie insoweit zum Anspruch 1 nach Hauptantrag ausflhrlich dargetan
wurde (vgl. Punkt 4.3).

FUr die Ausrichtung des Spruhstrahls relativ zum Ende des Roboterarms nach
vorne und oben (Merkmal 1.2.2.3) indes erhalt der Fachmann aus den o. g. Ent-
gegenhaltungen keinerlei Anregungen. So wird in der Entgegenhaltung NK9
(Sp. 8, Z. 42 bis 44) lediglich erwahnt, dass nach Abschluss des Melkvorgangs
vom Robotermanipulator (auch) Desinfektionsmittel auf das Euter aufgebracht
werden soll. Wie dies jedoch geschehen soll ist in der NK9 weder dargestellt noch
beschrieben, d. h. es bliebt hier offen ob Uberhaupt eine mit sprihenden Mitteln
arbeitende oder eine mit einem Tauchverfahren oder eine mit getrankten Materia-
lien vorgenommene (Kontaktverfahren) Euternachbehandlung Verwendung finden

soll.
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Durch die GB 2 192 351 A (Ni13) ist einerseits ein handgeflhrtes Sprihgerat
(Spruhlanze) zur Euternachbehandlung bekannt geworden, welches auch zeich-
nerisch dargestellt ist (Fig. 3). Bei diesem Handgerat ist die Spruhduse (10) im
rechten Winkel zur Langsachse der Spruhlanze (31) angeordnet. Abgesehen da-
von, dass ein handgeflhrtes Gerat hinsichtlich seiner tatsachlichen Sprihstrahl-
ausrichtung zum Euter hin keine verlasslichen Aussagen liefern kann, weil die
FUhrung des Gerates durch die Zwischenschaltung einer Bedienungsperson er-
folgt, die die FUhrung des Gerates frei wahlen kann, vermag auch der konstruktive
Aufbau dieses Handgerates (Duse im rechten Winkel zur Lanzenachse angeord-
net) einem Fachmann die anspruchsgemale Spruhstahlausrichtung nicht nahe zu
legen. Die andererseits offenbarte Variante einer auf einem Arm angeordneten
Nachbehandlungseinrichtung im Rahmen einer automatisierten Vorrichtung ist le-
diglich textlich kurz beschrieben und zeichnerisch nicht dargestellt. Auf Seite 2,
Z. 122 bis 124 der Ni13 ist hierzu lediglich ausgefuhrt, dass die Spruheinrichtung
auf einem Arm etwa 30 cm unter die Zitzen eingeschwenkt werden kann. Eine
Spruhrichtung ergibt sich hieraus nicht zweifelsfrei und wenn, dann allenfalls eine
solche, bei der die Dise (wie beim handgeflihrten Gerat dargestellt) direkt senk-

recht nach oben spruht (vgl. Spriheinrichtung wird unter die Zitzen geschwenkt).

Nach alledem vermag der Stand der Technik nach NK9 i. V. m. Ni13 dem Fach-
mann die Spruheinrichtung wie sie im Anspruch 1 nach Hilfsantrag angegeben ist,

nicht nahe zu legen.

Eine derartige Spruheinrichtung einer Spruhduse in einem Roboterarm vermag
auch die Euterwaschvorrichtung nach der EP 0 323 444 (Ni5) nicht nahe zu legen,
denn diese zeigt eine Mehrzahl von Spruhdisen (60) in einem Becken (31), wobei
die Dusen aus unterschiedlichen Richtungen auf das Euter sprihen (vgl. z. B.
Fig. 6). Die Spruhflissigkeit wird dann wieder in dem Becken (31) gesammelt und
von dort abgesaugt. Somit arbeitet diese Reinigungseinrichtung nach einem ande-

ren, mit dem Patentgegenstand nicht vergleichbaren Prinzip.
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Auch die Sprihdisen (24) auf einem Arm (23, 23’) nach der GB 1 415 318 (Ni 23)
sind, wie aus der Zeichnung ersichtlich (Fig. 1, 3, 5), im rechten Winkel zur Langs-
achse des Arms (23, 23’) angeordnet und kdnnen schon aus diesem Grunde die
Spruhrichtung nach Anspruch 1 gemaR Hilfsantrag weder vorwegnehmen noch
nahe legen. Zudem sind auch hier eine Mehrzahl von Dusen auf einem Arm ange-
ordnet, so dass beim Gegenstand nach Ni23 ebenfalls ein anderes Prinzip des

Spruhmittelauftrags Verwendung findet als beim Patentgegenstand.

Bei der Spraydose (10) zur Euternachbehandlung nach der US 4 716 032 (Ni17)
ist die Spruhduse (16) so angeordnet, dass sie am oberen Ende der Spraydose in
Fortsetzung bzw. fluchtend mit der Spraydosenlangsrichtung verlauft (vgl. z. B.
Fig. 2 und 6). Nachdem eine solche Spraydose in jedem Fall von Hand geflhrt
wird, ergeben sich - bedingt durch den Standort und die individuelle Arbeitsweise
der zwischengeschalteten Bedienungsperson - unterschiedliche Spruhrichtungen
auf das Euter, wie aus Fig. 1 und 5 ersichtlich ist. Diese unterschiedlichen Sprih-
richtungen sind indes nicht durch die konstruktive Ausgestaltung der Spruhein-
richtung bzw. die Anordnung der Sprihdise bedingt, sondern hangen ausschlief3-
lich von der Fihrung der Spraydose durch die Bedienungsperson ab. Schon aus
diesem Grunde kann ein derartiger Stand der Technik nicht Vorbild fur eine auto-
matische Vorrichtung sein, denn bei automatischen Vorrichtungen wie Roboterar-
men o. A. ist die erreichbare Beweglichkeit zwar ausreichend um z. B. unter das
Euter des Tieres zu verschwenken. Weitergehende Bewegungsmaoglichkeiten in-
des wurden die automatische Vorrichtung erheblich verteuern und komplizierter
sowie storanfalliger werden lassen. Nach alledem Iasst sich ein mdgliches Bewe-
gungsmuster, welches mit einem Handgerat erzeugt werden kann, nicht ohne
weiteres auf eine vollmechanisierte Einheit Ubertragen. Somit konnte auch dieser
Stand der Technik bei verstandiger Wurdigung der gesamten technischen Ge-
sichtspunkte kein Vorbild fir die Ausrichtung des Spruhstrahls einer automati-

schen Melk- und Nachbehandlungsvorrichtung bieten.
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Ahnliches gilt auch fir die in dem Artikel von Artmann R.: ,Konzepte und Entwick-
lungen zur Automatisierung des Melkens® (Ni3) in Bild 4 auf S. 53 unter dem Vor-
gang ,Nachbehandlung® bei ,sprihen® dargestellten handgefuhrten Sprihlanze.
Zwar ist hier der Sprihstrahl durch die abgeknickte Form der Lanze - so wie es
zeichnerisch dargestellt ist - schrag nach vorne und oben gerichtet, wenn die
Lanze selbst in der waagrechten Position gehalten wird. Allerdings vermag auch
dieses Handgerat - anders als die Klagerin meint - die tatsachliche Spruhrichtung
nicht festzulegen, denn diese hangt von der Arbeitsweise der Bedienungsperson
ab. Somit kann auch dieser Stand der Technik einem Fachmann keinerlei Anre-
gungen zur Ausgestaltung einer robotergestutzten, automatisch arbeitenden An-
lage hinsichtlich der dort vorzunehmenden Disenanordnung und Spruhstrahlaus-

richrtung vermitteln.

Die weiteren noch im Verfahren befindlichen Entgegenhaltungen liegen weiter ab
und zeigen und beschreiben keinerlei Einzelheiten einer Sprihanlage zur Euter-

nachbehandlung, wie der Senat Uberpruft hat.

Zusammenfassend betrachtet fand der Fachmann zum Zeitrang des Streitptatents
im Stand der Technik lediglich vollautomatische Spruhsysteme vor, deren Spriuh-
strahl von einem waagrecht liegenden Arm senkrecht nach oben orientiert war.
Lediglich bei handgefuhrten Vorrichtungen wurde gelegentlich von dieser Sprih-
richtung abgewichen. Dies wird aber uberwiegend durch die individuelle Arbeits-
weise der betreffenden Bedienungsperson bestimmt und kann daher nicht als
Vorlage fur ein automatisiertes Arbeitsschema gelten. Somit ergab sich die pa-
tentgemale Losung nach Anspruch 1 gemal Hilfsantrag nicht zwangslaufig aus
dem Stand der Technik, auch nicht unter Zuhilfenahme fachmannischer Uberle-

gungen. Dies musste zu Lasten der Klagerin gehen.

Nachdem der Patentanspruch 1 gemal Hilfsantrag bestandsfahig ist, sind die an-
gegriffenen, auf diesen unmittelbar oder mittelbar rickbezogenen Anspriche 2, 3,
6, 8 und 9 sowie der im Rahmen des Hilfsantrages neu formulierte Anspruch 5

ebenfalls bestandsfahig.



-28 -

5.6 Die Anspriche 10 bis 14 gemal Hilfsantrag entsprechen in ihrem Wortlaut
denen nach Hauptantrag. Sie sind nicht bestandsfahig und daher fur nichtig zu er-
klaren, weil ihnen die gewerbliche Anwendbarkeit abzusprechen war. Zur Begrun-
dung hierzu wird ausdrlcklich auf die Ausfuhrungen gemaf Punkt 4.5 verwiesen,

die den gleichen Sachverhalt im Rahmen des Hauptantrags betreffen.

1.
Die Kostenentscheidung beruht auf § 84 Abs, 2 PatG i. V. m. § 92 Abs 1 ZPO, die
Entscheidung Uber die vorlaufige Vollstreckbarkeit auf § 99 Abs. 1 PatG i. V. m.

§ 709 ZPO.

gez.

Unterschriften



