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~EPUBLIK INDONESIA
Gedung Direktorat Jenderal Kekayaan Intelektual Lt.7
JIn. H.R. Rasuna Said, Kav. 8-9, Kuningan, Jakarta Selatan 12940

3 Maret 2026
or : KBP/01/111.2026/030
Jiran . Satu Berkas
- Penyampaian Salinan Putusan Komisi Banding Paten Permohonan Banding

atas Koreksi Paten Nomor IDPO00096615 yang berjudul “Peralatan Kerja dan
Metode Kerja”

ar Ferry

ing Gajah Unit AT

. Satrio No. 111, Tebet
ta Selatan 12810

ibungan dengan telah selesainya Majelis Komisi Banding memeriksa dan menelaah

...lohonan Banding atas Koreksi Paten yang diajukan oleh Pemohon pada 19 Februari 2025

ja Komisi Banding Paten, dengan data Permohonan sebagai berikut:

1or Registrasi Banding - 7/IKBP/11/2025

ior Paten . |DP000096615

il Invensi . Peralatan Kerja dan Metode Kerja
iohon Banding . Musashi Engineering, Inc.

ior Putusan Banding . 008.2.K/KBP-07/2026

ama dengan surat ini, kami sampaikan salinan Putusan Komisi Banding Paten terhadap

iohonan Banding dimaksud (terlampir).

perhatian dan kerjasamanya diucapkan terima kasih.
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Komisi Banding ‘aten



KOMISI BANDING PAT N
REPUBLIK INDONESIA

Gedung Direktorat Jenderal Kekayaan Intelektual Lantai 7
Jalan H.R. Rasuna Said Kav. 8-9, Kuningan, Jakarta Selatan

PUTUSAN
K~™ISI BANDING PATEN
Nomor 008.2.K/KBP-07/2026

Majelis Banding Paten Komisi Banding Paten Republik Ind:  sia telah

emeriksa dan memutuskan Permohonan Banding terhac koreksi
awas deskripsi dan klaim dari Paten Nomor IDPO0O0096615 ya  serjudul
Peralatan Kerja dan Metode Kerja dengan Nomor ..:gistrasi

7/KBP/11/2025 yang diajukan melalui Kuasa Pemohon Banc 1g Januar
Ferry dari Kantor Konsultan PT HAKINDAH INTERNATIO! L kepada
Komisi Banding Paten tanggal 19 Februari 2025 dan tel: = diterima
Permohonan Bandingnya dengan data sebagai berikut.

Pemohon Banding :  Musashi Engineering, Inc.
Alamat Pemohon Banding : 1-11-6, Iguchi, Mitaka-shi, Tokyo
1810011, Japan.

Kuasa Pemohon Banding : Januar Ferry

. amat Kuasa Pemohon : Gedung Gajah Unit AT, Jl. Dr. Satrio

. inding No. 111, Tebet, Jakarta Selatan
12810.

untuk selanjutnya disebut sebagai Pemohon.

Majelis Banding Paten telah membaca dan mempelajari serta

enelaah berkas Permohonan Banding terhadap koreksi atas deskripsi

dan klaim dari Paten Nomor IDPO0O0096615 beserta surat-surat yang
berhubungan dengan Permohonan Banding tersebut.

DUDUK PERMASALAHAN

Berdasarkan data dan fakta yang diajukan oleh Pem¢ on dalam
ykumen Permohonan Banding sebagai berikut.

Dengan ini kami bermaksud untuk mengajukan Permohonan
anding terhadap Koreksi atas Deskripsi dan Klaim Setelah 2rmohonan
beri Paten untuk permohonan paten sebagaimana disebutkan di atas.

Kami mengajukan Permohonan Banding terhadap Koreksi atas
2skripsi dan Klaim setelah Permohonan Diberi Paten untuk Permohonan
iten No. P00201903564, dimana waktu pengajuan ban ng adalah
asih dalam batas waktu yang ditentukan, yaitu 3 (tiga) ulan sejak
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relatif terhadap satu sama lain
dalam arah pertama;

alat penggerak arah kedua
yang menggerakkan meja objek
dan sejumlah n kepala kerja
relatif terhadap satu sama lain
dalam arah kedua yang ortogonal
terhadap arah pertama;

alat penggerak arah-ketiga
yang menggerakkan meja objek
dan sejumlah n kepala kerja
relatif terhadap satu sama lain
dalam arah ketiga yang ortogonal
terhadap arah
pertama dan arah kedua,

alat pengukuran jumlah
kerja yang mengukur jumlah kerja
dari masing-masing kepala kerja;
dan

alat kontrol mengonfigurasi
untuk mengendalikan operasi-
operasi dari sejumlah n kepala
kerja dan alat
penggerak arah-pertama hingga -
ketiga,

dimana alat penggerak arah-
pertama memungkinkan sejumlah
n kepala kerja untuk digerakkan
secara mandiri dalam arah
pertama, dan

alat penggerak arah kedua
tersebut meliputi alat penggerak
utama  arah  kedua  yang
menggerakkan sejumlah n kepala
kerja secara bersamaan dalam
arah kedua, dan alat penggerak
bantu arah kedua yang
menggerakkan kepala kerja di
antara sejumlah n kepala kerja
secara mandiri dalam arah kedua
sementara alat penggerak bantu
arah kedua tidak menggerakkan
kepala kerja acuan dalam arah
kedua.

sejumlah n kepala keria (2) retaty

hadap satu sama tin dalam
arah pertama (9);
alat penggerak arc kedua (7,

13) yang disesuaikan untuk
menggerakkan meja ¢ ek (4) dan
sejumlah n kepala keria (2) relatif
terhadap satu sama un dalam
arah kedua (10) yar ortogonal
terhadap arah pertama (9);

alat penggerak arah ketiga (8)
yang disesuaikan untuk
menggerakkan meja objek (4) dan
sejumlah n kepala keria (2) relatif
terhadap satu sama un dalam
arah ketiga (11) yang ortogonal
terhadap arah pertama (9) dan
arah kedua (10);

alat pengukuran jumlah kerja
(16) yang disesuaikan untuk
mengukur jumlah kerja dari tiap-
tiap kepala kerja (2); dan

alat  kontrol (17) yang
disesuaikan untuk
mengendalikan  operasi-operasi
dari sejumlah n kepc 1 kerja (2)

dan alat penggerak arah pertama
hingga ketiga (6, 7, 13, 8),
dimana alat pen: erak arah
pertama (6) mencakup sejumlah n
alat penggerak utama arah
pertama (6a, 6b, 6¢), dan alat
penggerak utama a 1 pertama
(6a, 6b, 6c) disesuaikan untuk
memungkinkan sejumlah n kepala
kerja (2) untuk digerakkan secara
mandiri pada jalur nier yang
sama dalam arah pertama (9),
dimana alat pen, erak arah
kedua (7, 13) meuputi alat
penggerak utama arah kedua (7)
yang disesuaikan untuk
menggerakkan sejumlah n kepala
kerja (2) secara bersamaan dalam
arah kedua (10), dan sejumlah n-1
alat penggerak bantu arah kedua
(13b, 13c) yang disesuaikan untuk
menggerakkan n-1 kepala kerja (2)
di antara sejumlah n
kepala kerja (2) sec
dalam arah kedua (1(
dimana salah satu kepala
kerja (2) berfungsi sebagai kepala
kerja acuan, dan kepala kerja
acuan tidak ditempatkan pada
alat penggerak bantu arah kedua
(13b,13c),
dimana kepala kerja (2) yang
tidak berfungsi sebagai kepala
kerja acuan ditempatkan pada

a mandirt

3|

Alaman













arah kedua (10) yar togonal
terhadap arah pertama (9);

alat penggerak arah ketiga (8)
yang disesuaikan untuk
menggerakkan meja ¢ ek (4) dan
sejumlah n kepala keria (2) relatif
terhadap satu sama un dalam
arah ketiga (11) yar ortogonal
terhadap arah pertama (9) dan
arah kedua (10);

alat pengukuran jumlah kerja
(16) yang disesuaikan untuk
mengukur jumlah kerja dari tiap-
tiap kepala kerja

(2); dan
alat  kontrol (17) yang
disesuaikan untuk

mengendalikan  operasi-operasi
dari sejumlah n kepc  kerja (2)
dan alat penggerak arah pertama
hingga ketiga (6, 7, 13, 8),

dimana alat pen. 2rak arah
pertama (6) disesuc an untuk
memungkinkan sejumlah n kepala
kerja (2) untuk digerakkan secara
mandiri dalam arah pertama (9),

dimana alat pen. z2rak arah
kedua (7, 13) m vouti alat
penggerak utama arah kedua (7)
yang disesuaikan untuk
menggerakkan sejum 1 n kepala
kerja (2) secara bersa 1an dalam
arah kedua (10), dan sejumlah n-1
alat penggerak bantu rah kedua
(13b, 13c) yang disesuaikan untuk
menggerakkan n-1 ke; la kerja (2)
di antara sejumlah n kepala kerja
(2) secara mandiri dalam arah
kedua (10),

dimana salah satu kepala
kerja (2) berfungsi sebagai kepala
kerja acuan dan kepala kerja
acuan tidak ditempatkan pada
alat penggerak bantu arah kedua
(13b, 13c),

dimana kepala k a (2) yang
tidak berfungsi seb ai kepala
kerja acuan ditempatkan pada
alat penggerak bantu arah kedua
(13b, 13c) masing-ma. 1g,

dimana tiap- 1p alat
penggerak bantu arak e=dua (13b,
13¢) ditempatkan pada

permukaan lateral alat penggerak
utama arah pertama (6b, 6c¢)
masing-masing yang bersesuaian
dengan kepala kerja (. yang tidak
berfungsi sebagai kepala kerja
acuan,

dimana sejumiah n alat
penggerak utama ar 1 pertama
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sejumlah tahap perhitungan
Jumlah-pengeluaran yang
menghitung, berdasarkan berat
satu tetesan yang dikeluarkan
oleh masing-masing dari sejumlah
n  kepala kerja, sejumlah
pengeluaran yang diperlukan
untuk membentuk satu pola kerja
untuk masing-masing dari
sejumlah n kepala kerja;

tahap perhitungan waktu
aplikasi yang menghitung,
berdasarkan jumlah terhitung
dari pengeluaran yang diperlukan
untuk membentuk satu pola kerja,
waktu yang diperlukan untuk
membentuk satu pola kerja untuk
masingmasing dari sejumlah n
kepala kerja;

tahap perhitungan
kecepatan penggerakan
terkoreksi untuk menghitung,
berdasarkan waktu terhitung
yang diperlukan untuk
membentuk satu pola kerja,
kecepatan penggerakan

terkoreksi untuk masing-masing
dari sejumlah n
kepala kerja; dan

tahap aplikast yang
mengaplikasikan material cair
sambil menggerakkan sejumlah n
kepala kerja dan objek kerja
relatif terhadap satu sama lain

sesuai dengan kecepatan
penggerakan  terkoreksi yang
telah dihitung.

14

Metode kerja untuk membentuk
pola kerja, yaitu m kali (detik)
(dimana m adalah suatu bilangan
alami yang sama dengan 1 atau
lebih) sejumlah kepala kerja, pada
objek kerja dengan menggunakan
peralatan kerja menurut klaim 9
atau 10,

dimana kepala kerja tersebut
adalah masing-masing kepala
kerja yang memasang alat
pengeluaran yang mengeluarkan

material cair dari  lubang
pengeluaran, dan
dimana metode kerja

tersebut mencakup:

sejumlah tahap perhitungan
Jjumlah-pengeluaran untuk
menghitung, berdasarkan berat
satu tetesan yang dikeluarkan
oleh masing-masing dari sejumlah
n kepala kerja, jumlah
pengeluaran yang diperlukan
untuk membentuk satu pola kerja

Metode kerja menurut salah satu
dari klaim 11 hingga 3, dimana
sejumlah n x p, dima p adalah
bilangan asli yang sama dengan 2
atau lebih, pola ke 1 berlarik
dibentuk pada objek } ja (5).
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untuk masing-masing dari
sejumlah n kepala kerja;

tahap perhitungan waktu
aplikasi  untuk menghitung,
berdasarkan jumlah terhitung
dari pengeluaran yang diperlukan
untuk membentuk satu pola kerja,
waktu yang diperlukan untuk
membentuk satu pola kerja untuk
masingmasing dari sejumlah n
kepala kerja;

tahap perhitungan
kecepatan penggerakan
terkoreksi untuk menghitung,
berdasarkan waktu perhitungan

yang diperlukan untuk
membentuk satu pola kerja,
kecepatan penggerakan

terkoreksi untuk masing-masing
dari sejumlah n
kepala kerja;

tahap perhitungan posisi
awal horizontal untuk menghitung
posisi awal aplikasi horizontal
dari kepala
kerja; dan

tahap pengaplikasian untuk
mengaplikasikan material cair
sambil menggerakkan sejumlah n
kepala kerja dan objek kerja
relatif terhadap satu sama lain
sesuai dengan kecepatan
penggerakan  terkoreksi dan
posisi awal horizontal yang
keduanya telah dihitung.

15

Metode kerja menurut klaim 13
atau 14, dimana sejumlah n
kepala kerja digerakan pada
kecepatan  penggerakan yang
berbeda dalam tahap
pengaplikasian dengan
mengombinasikan operasi dari
alat penggerak utama arah kedua
dan operasi dari alat penggerak
bantu arah kedua dengan satu
sama lain.

16

Metode kerja menurut salah satu
dari klaim 13 hingga 5, dimana
sejumlah n x p (dimana p adalah
suatu bilangan

alami yang sama dengan 2 atau
lebih) dari pola kerja berlarik
dibentuk pada objek kerja.

17

Peralatan kerja menurut salah
satu dari klaim 1 hingga 11,
dimana  masing-masing dari
sefjumlah n kepala kerja selain
yang berfungsi sebagai kepala
kerja acuan masingmasing
dilengkapi dengan perangkat
penggerak bantu arah kedua, dan
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klaim-klaim dari nomor
P00201903564 yang telah diberikan Paten deng
IDPOO0096615 mengacu pada  klaim-klaim dari  Paten
Amerika Serikat nomor US 11229923 B2 yang berjuml: 20 klaim
dengan 2 klaim mandiri yaitu klaim mandiri pertama adalah Klaim 1
tentang peralatan dan klaim mandiri kedua adalah Klaim 12 adalah
tentang metode, sedangkan Permohonan Banding terhadap Koreksi
atas Klaim Paten Nomor IDP0O00096615 ini diubah dan
diamandemen menjadi mengacu pada klaim-klaim pate Eropa EP
3520904 B1 yang berjumlah 14 klaim dengan 2 klaim mandiri yaitu
klaim mandiri pertama adalah Klaim 1 tentang peralatan dan klaim
mandiri kedua adalah Klaim 10 tentang metode.

permohonan
Nomor

Menimbang, bahwa

Menimbang, bahwa hasil pemeriksaan Majelis sesuaiden; n angka 2
di atas majelis melakukan pemeriksaan terhadap k ua klaim

mandiri tersebut melalui tabel di bawah ini.

Klaim
No.

Klaim 1, yang diberi paten
mengacu pada US 11229923
B2

Klaim 1 yang dikoreksi,mengacu
pada EP 3520904 B1

Suatu peralatan kerja yang
mencakup:

sejumlah n (dimana n
adalah suatu bilangan alami
yang sama dengan 2 atau
lebih besar) dari kepala kerja
yang melakukan kerja yang
sama, dimana jumlah n
kepala kerja tersebut
meliputi kepala kerja acuan;

meja objek yang
menahan objek kerja;

alat penggerak arah-
pertama yang menggerakkan
meja objek dan sejumlah n
kepala kerja relatif terhadap
satu sama lain dalam arah
pertama,

alat penggerak arah
kedua yang menggerakkan
meja objek dan sejumlah n
kepala kerja relatif terhadap
satu sama lain dalam arah
kedua yang ortogonal
terhadap arah pertama;

alat penggerak arah-
ketiga yang menggerakkan
meja objek dan sejumlah n
kepala kerja relatif terhadap
satu sama lain dalam arah
ketiga yang ortogonal
terhadap arah
pertama dan arah kedua;

alat pengukuran jumlah
kerja yang mengukur jumlah
kerja dari masing-masing
kepala kerja; dan

Suatu peralatan kerja yang
mencakup:

sejumlah n, dimana n
adalah bilangan asli yang sama
dengan 2 atau lebih besar,
kepala kerja (2) yang

disesuaikan untuk ielakukan
kerja yang sama;
meja objek (4) yang

disesuaikan untuk menahan
objek kerja (5);

alat penggerak arah
pertama (6) yang disesuaikan
untuk menggerakkan meja
objek (4) dan sejumlah n kepala
kerja (2) relatif terhadap satu
sama lain dalam arah pertama
(9);

alat penggerak arah kedua
(7, 13) yang disesuaikan untuk
menggerakkan meja objek (4)
dan sejumlah n kepala kerja (2)
relatif terhadap satu sama lain
dalam arah kedua (10) yang
ortogonal terhadap arah
pertama (9);

alat penggerak -ah ketiga
(8) yang disesuai n untuk
menggerakkan meja objek (4)
dan sejumlah n kep: 1 kerja (2)
relatif terhadap satu sama lain
dalam arah ketiga (11) yang
ortogonal terhad » arah
pertama (9) dan arah kedua
(10);

alat pengukuran jumlah
kerja (16) yang disesuaikan
untuk mengukur jumlah kerja
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alat
>ngonfigurasi

mengendalikan operasi-
operasi dari sejumlah n
kepala kerja dan alat
penggerak arah-pertama
hingga -ketiga,

dimana alat penggerak
arah-pertama
memungkinkan sejumlah n
kepala kerja untuk
digerakkan secara mandiri
dalam arah pertama, dan

alat penggerak arah
kedua tersebut meliputi alat
penggerak utama arah kedua
yang menggerakkan
sejumlah n kepala kerja
secara bersamaan dalam
arah  kedua, dan alat
penggerak bantu arah kedua
yang menggerakkan kepala
kerja di antara sejumlah n
kepala kerja secara mandiri
dalam arah kedua sementara
alat penggerak bantu arah
kedua tidak menggerakkan
kepala kerja acuan dalam
arah kedua.

kontrol
untuk

dar1 tiap-tiap kepal Kkerja (2);
dan

alat kontrol yang
disesuaikan untuk
mengendalikan operasi-operasi

17)

dari sejumlah n ke] 1 kerja (2)
dan alat pengs k arah
pertama hingga ket 6, 7, 13,
8),

dimana alat penggerak
arah pertama (6) mencakup
sejumlah n alat penggerak
utama arah pertan (6a, 6b,

6¢c), dan alat penggerak utama

arah pertama (6a, 6b, 6c¢)
disesuaikan untuk
memungkinkan sejumlah n
kepala kerja (2) untuk

digerakkan secara mandiri pada

jalur linier yang ¢ a1a dalam
arah pertama (9),

dimana alat penggerak
arah kedua (7, 13) meliputi alat
penggerak utama ar: kedua (7)
yang disesuaikan untuk
menggerakkan se mlah n
kepala  kerja (2) secara

bersamaan dalam  ah kedua
(10), dan sejumlah n-1 alat
penggerak bantu arah kedua

(13b, 13c) yang disesuaikan
untuk menggeral an n-1
kepala kerja (2) di antara

sejumlah n
kepala kerja (2) secara mandiri
dalam arah kedua (10),

dimana salah tu kepala
kerja (2) berfung sebagai
kepala kerja acuan, dan kepala
kerja acuan tidak ditempatkan
pada alat penggerak bantu arah
kedua (13b,13c),

dimana kepala kerja (2)
yang tidak berfun i sebagai
kepala kerja acuan ditempatkan
pada alat penggerak bantu arah

kedua (13b, 13c) masing-
masing,
dimana tiap-tiap alat

penggerak bantu arah kedua
(13b, 13¢) ditempatkan pada
permukaan lateral alat
penggerak utama a1 1 pertama
(6b, 6c) masing-masing yang
bersesuaian  den; kepala
kerja (2) yang tidak berfungsi
sebagai kepala kerja cuan,
dimana sejum h n alat
penggerak utama ar 1 pertama
(6ba, 6b, 6¢) ditempatkan pada
permukaan lateral balok (22),
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