附圖1：系爭專利2主要圖面

1.系爭專利2第1、2圖為其第一較佳實施例之流程示意圖、第一較佳實施例配合使用之一裝配系統之俯視示意圖
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 附圖2：系爭專利4主要圖面

1.系爭專利4第2、10、12圖為其立體分解示意圖、配置示意圖，說明肘節單元是移動至一第二狀態，而使夾座移動至一鬆釋位置；配置示意圖說明夾座移動至夾持位置，而夾持住鏡筒：
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附圖3：系爭產品實物照片－被告製造LA-518產品
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附圖4：被證1之2第2、33圖為俯視示意圖、裝配流程示意圖
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附圖5：被證2之1第1、2圖為示意圖
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附圖6：被證2之2之第17至20圖
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附圖7：被證4之1第187頁圖例
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附圖8：被證4之2第214頁圖式
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附圖9：被證4之3之第1圖為圓筒狀工件端面加工用夾持裝置概略的斜視圖
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附表1：系爭產品與系爭專利2請求項1之文義比對分析表

	要件編號
	系爭專利2請求項1


	被控侵權物

技術內容
	文義讀取
	適用均等

	2A
	一種鏡頭的自動化裝配方法，包含：(A)利用一鏡筒移載單元，將一鏡筒從一鏡筒暫置區移動至一第一組立區； 
	一種鏡頭的自動化裝配方法，包含：(A)利用一鏡筒移載單元，將一鏡筒從一鏡筒暫置區移動至一第一組立區；
	是
	-

	2B
	(B)利用一元件移載單元，將數第一元件依序地從一元件暫置區移動至該第一組立區並組入該鏡筒內(利用一元件移載單元，將數第一元件一個接著一個按照次序，由一元件暫置區移動至該第一組立區並組入鏡筒內)；
	(B)利用一元件移載單元，將數第一元件從一元件暫置區一同移動至該第一組立區並組入該鏡筒內；
	否
	否

	2C
	及(C)利用該鏡筒移載單元，將組入有該等第一元件的該鏡筒移動至該鏡筒暫置區。
	及(C)利用該鏡筒移載單元，將組入有該等第一元件的該鏡筒移動至該鏡筒暫置區。
	是
	-


附表2：系爭產品與系爭專利4更正後請求項1之文義比對分析表

	要件編號
	系爭專利4請求項1

技術特徵
	被控侵權物

技術內容
	文義讀取

	4A
	一種精密定位夾具，是可夾持定位一工件，包含：一底座，具有一底壁，及二沿一與一第一軸向垂直的第二軸向間隔地設置於該底壁上的側壁； 
	一種精密定位夾具，是可夾持定位一工件，包含：一底座，具有一底壁，及二沿一與一第一軸向垂直的第二軸向間隔地設置於該底壁上的側壁； 
	是

	4B
	二夾座，是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該等夾座可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；
	二夾座，是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該等夾座可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；
	是

	4C
	一彈性單元，是沿該第一軸向裝設於該等夾座與該底座之間，而可迫使該等夾座從該鬆釋位置復位至該夾持位置，該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁與其中一夾座之間的第一彈簧，及沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧；
	一彈性單元，是沿該第一軸向裝設於該等夾座與該底座之間，而可迫使該等夾座從該鬆釋位置復位至該夾持位置該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁與其中一夾座之間的第一彈簧，及沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧；
	是

	4D
	一肘節單元，是可在一第一狀態與一第二狀態之間移動(該肘節單元於第二狀態至第一狀態時，夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置；肘節單元於第一狀態至第二狀態時，夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置)，該肘節單元具有二肘節桿，該等肘節桿具有一互相樞接的第一端部，及一分別與該等夾座樞接的第二端部，當該等肘節桿移動至該第一狀態時，該彈性單元可迫使該等夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置，當該等肘節桿移動至該第二狀態時，該等肘節桿可迫使該等夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置，該肘節單元更具有二分別沿該第二軸向裝設於該等夾座上的栓桿，該等肘節桿的第二端部是分別與該等栓桿樞接。
	一肘節單元，是可在一第一狀態與一第二狀態之間移動(該肘節單元於第二狀態至第一狀態時，夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置；肘節單元於第一狀態至第二狀態時，夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置)，該肘節單元具有二肘節桿，該等肘節桿具有一互相樞接的第一端部，及一分別與該等夾座樞接的第二端部，當該等肘節桿移動至該第一狀態時，該彈性單元可迫使該等夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置，當該等肘節桿移動至該第二狀態時，該等肘節桿可迫使該等夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置，該肘節單元更具有二分別沿該第二軸向裝設於該等夾座上的栓桿，該等肘節桿的第二端部是分別與該等栓桿樞接。
	是


附表3：系爭專利2請求項1與被證1之2比對表
	項目
	系爭專利2請求項1
	被證1之2
	是否揭露

	1
	一種鏡頭的自動化裝配方法，包含：(A)利用一鏡筒移載單元，將一鏡筒從一鏡筒暫置區移動至一第一組立區； 
	一種鏡頭的自動化裝配方法，包含：(A)利用一鏡筒移載單元(21)，將一鏡筒(200)從一鏡筒暫置區(24)移動至一第一組立區(10)； 
	是

	2
	(B)利用一元件移載單元，將數第一元件依序地從一元件暫置區移動至該第一組立區並組入該鏡筒內(利用一元件移載單元，將數第一元件一個接著一個按照次序，由一元件暫置區移動至該第一組立區並組入鏡筒內)；
	(B)利用數元件移載單元(31)，將數第一元件(300)一個接著一個按照次序，由數元件暫置區(34)移動至該第一組立區並組入該鏡筒內；
	否

	3
	及(C)利用該鏡筒移載單元，將組入有該等第一元件的該鏡筒移動至該鏡筒暫置區。
	及(C)利用另一鏡筒移載單元(51)，將組入有該等第一元件的該鏡筒移動至另一鏡筒暫置區(54)。
	否


附表4：系爭專利2請求項1與被證2之1比對表
	項目
	系爭專利2請求項1
	被證2之1
	是否揭露

	1
	一種鏡頭的自動化裝配方法，包含：(A)利用一鏡筒移載單元，將一鏡筒從一鏡筒暫置區移動至一第一組立區； 
	一種鏡頭的自動化裝配方法，包含：(A)利用一鏡筒移載單元 (27)，將一鏡筒(10)從一鏡筒暫置區(31)移動至一第一組立區(17)； 
	是

	2
	(B)利用一元件移載單元，將數第一元件依序地從一元件暫置區移動至該第一組立區並組入該鏡筒內(利用一元件移載單元，將數第一元件一個接著一個按照次序，由一元件暫置區移動至該第一組立區並組入鏡筒內)；
	(B)利用該鏡筒移載單元(27)，將數第一元件(11、12、13)一個接著一個按照次序，由一元件暫置區(32、33、34)移動至該第一組立區；
	否

	3
	及(C)利用該鏡筒移載單元，將組入有該等第一元件的該鏡筒移動至該鏡筒暫置區。
	及(C)利用該鏡筒移載單元(27)，將組入有該等第一元件的該鏡筒移動至該鏡筒暫置區(31)。
	是


附表5：系爭專利4請求項1與被證4之1比對表
	項目
	系爭專利4請求項1
	被證4之1【第386號圖例】
	是否揭露

	1
	一種精密定位夾具，是可夾持定位一工件，包含：一底座，具有一底壁，及二沿一與一第一軸向垂直的第二軸向間隔地設置於該底壁上的側壁； 
	一種精密夾具(機械手)，是可夾持一工件(工件9)，包含：一底座(ㄇ字型外框)，具有一底壁(相當於ㄇ字型外框之上壁)，及二沿一與一第一軸向(二手指8移動方向)垂直的第二軸向(A方向)間隔地設置於該底壁上的側壁(ㄇ字型外框之左右兩側壁)；(被證4之1的文字說明及圖例未指出該機械手係定位之夾具)
	部份揭露

	2
	二夾座，是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該等夾座可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；
	二夾座(二手指8)，是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該等夾座可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件(第三段提及「手指開關驅動機構5動作，在彈簧7的作用下可讓手指8沿導桿6平行移動將工件9夾緊」)，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件(既然「手指開關驅動機構5動作，在彈簧7的作用下可讓手指8沿導桿6平行移動將工件9夾緊」，相對地，可知二手指8在一鬆釋位置鬆釋該工件9)；
	是

	3
	一彈性單元，是沿該第一軸向裝設於該等夾座與該底座之間，而可迫使該等夾座從該鬆釋位置復位至該夾持位置，該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁與其中一夾座之間的第一彈簧，及沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧；
	一彈性單元(彈簧7)，是沿該第一軸向裝設於該等夾座與該底座之間，而可迫使該等夾座從該鬆釋位置復位至該夾持位置(第三段提及「手指開關驅動機構5動作，在彈簧7的作用下可讓手指8沿導桿6平行移動將工件9夾緊」，此時二手指8在夾持位置)，該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁與其中一夾座之間的第一彈簧，及沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧(彈簧7包含左、右兩彈簧分別裝設於ㄇ字型外框之左右兩側壁與二手指8之間)；
	是

	4
	一肘節單元，是可在一第一狀態與一第二狀態之間移動(該肘節單元於第二狀態至第一狀態時，夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置；肘節單元於第一狀態至第二狀態時，夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置)，該肘節單元具有二肘節桿，該等肘節桿具有一互相樞接的第一端部，及一分別與該等夾座樞接的第二端部，當該等肘節桿移動至該第一狀態時，該彈性單元可迫使該等夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置，當該等肘節桿移動至該第二狀態時，該等肘節桿可迫使該等夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置，該肘節單元更具有二分別沿該第二軸向裝設於該等夾座上的栓桿，該等肘節桿的第二端部是分別與該等栓桿樞接。
	╳
	否


附表6：系爭專利4請求項1與被證4之2比對表
	項目
	系爭專利4請求項1
	被證4之2第214頁
	是否揭露

	1
	一種精密定位夾具，是可夾持定位一工件，包含：一底座，具有一底壁，及二沿一與一第一軸向垂直的第二軸向間隔地設置於該底壁上的側壁； 
	一種精密定位夾具(調心式對向直線運動機構)，是可夾持定位一工件(2)，包含：一底座(圖中設於二夾座之下)，具有一底壁；(被證4之2未揭露二沿一與一第一軸向垂直的第二軸向間隔地設置於該底壁上的側壁)
	部份揭露

	2
	二夾座，是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該等夾座可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；
	二夾座(圖中標有A方向之二夾座)，是可移動地設置於該底座上，該等夾座可沿該第一軸向(A方向)在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；(被證4之2未揭露該等夾座是設置於該等側壁之間)
	部份揭露

	3
	一彈性單元，是沿該第一軸向裝設於該等夾座與該底座之間，而可迫使該等夾座從該鬆釋位置復位至該夾持位置，該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁與其中一夾座之間的第一彈簧，及沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧；
	╳
	否

	4
	一肘節單元，是可在一第一狀態與一第二狀態之間移動(該肘節單元於第二狀態至第一狀態時，夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置；肘節單元於第一狀態至第二狀態時，夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置)，該肘節單元具有二肘節桿，該等肘節桿具有一互相樞接的第一端部，及一分別與該等夾座樞接的第二端部，當該等肘節桿移動至該第一狀態時，該彈性單元可迫使該等夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置，當該等肘節桿移動至該第二狀態時，該等肘節桿可迫使該等夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置，該肘節單元更具有二分別沿該第二軸向裝設於該等夾座上的栓桿，該等肘節桿的第二端部是分別與該等栓桿樞接。
	一肘節單元，是可在一第一狀態與一第二狀態之間移動(該肘節單元於第二狀態至第一狀態時，夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置；肘節單元於第一狀態至第二狀態時，夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置)，該肘節單元具有二肘節桿，該等肘節桿具有一互相樞接的第一端部，及一分別與該等夾座樞接的第二端部，當該等肘節桿移動至該第一狀態時，該彈性單元可迫使該等夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置，當該等肘節桿移動至該第二狀態時，該等肘節桿可迫使該等夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置，該肘節單元更具有二分別沿該第二軸向裝設於該等夾座上的栓桿，該等肘節桿的第二端部是分別與該等栓桿樞接。
	是


附表7：系爭專利4請求項1與被證4之3
	項目
	系爭專利4請求項1
	被證4之3【第1圖】
	是否揭露

	1
	一種精密定位夾具，是可夾持定位一工件，包含：一底座，具有一底壁，及二沿一與一第一軸向垂直的第二軸向間隔地設置於該底壁上的側壁； 
	一種精密定位夾具(圓桶狀工件端面加工用夾持裝置)，是可夾持定位一工件(2)，包含：一底座(ㄈ字型外框)，具有一底壁(6)，及二沿一與一第一軸向(V夾塊4b移動方向)垂直的第二軸向(與7、8之長邊平行)間隔地設置於該底壁上的側壁(7、8)；
	是

	2
	二夾座，是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該等夾座可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該等夾座沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該等夾座沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；
	二夾座(V夾塊4a、4b)，其中一夾座(4b)是可移動地設置於該底座上，該等夾座是設置於該等側壁之間，該其中一夾座(4b)可沿該第一軸向在一夾持位置與一鬆釋位置之間相對於該底座移動，當該其中一夾座(4b)沿該第一軸向移動至該夾持位置時，該等夾座是互相靠近而可夾持該工件，當該其中一夾座(4b)沿該第一軸向移動至該鬆釋位置時，該等夾座是互相遠離而可鬆釋該工件；(系爭專利4之二夾座與被證4之3之二V夾塊之差異在於：系爭專利4之二夾座均可移動，而被證4之3之二V夾塊其中之ㄧ可移動，另一V夾塊為固定)
	部份揭露

	3
	一彈性單元，是沿該第一軸向裝設於該等夾座與該底座之間，而可迫使該等夾座從該鬆釋位置復位至該夾持位置，該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁與其中一夾座之間的第一彈簧，及沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧；
	一彈性單元(彈簧16)，是沿該第一軸向裝設於該其中一夾座(4b)與該底座之間，而可迫使該其中一夾座(4b)從該鬆釋位置復位至該夾持位置，該彈性單元具有沿該第一軸向裝設於互相鄰近的其中一側壁(8)與該其中一夾座(4b)之間的第一彈簧(彈簧16)；(被證4之3未揭露沿該第一軸向裝設於互相鄰近的另一側壁與另一夾座之間的第二彈簧)
	部份揭露

	4
	一肘節單元，是可在一第一狀態與一第二狀態之間移動(該肘節單元於第二狀態至第一狀態時，夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置；肘節單元於第一狀態至第二狀態時，夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置)，該肘節單元具有二肘節桿，該等肘節桿具有一互相樞接的第一端部，及一分別與該等夾座樞接的第二端部，當該等肘節桿移動至該第一狀態時，該彈性單元可迫使該等夾座從該鬆釋位置移動至該夾持位置，當該等肘節桿移動至該第二狀態時，該等肘節桿可迫使該等夾座從該夾持位置移動至該鬆釋位置，該肘節單元更具有二分別沿該第二軸向裝設於該等夾座上的栓桿，該等肘節桿的第二端部是分別與該等栓桿樞接。
	╳
	否
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