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betreffend das Patent 195 25 673

hat der 19. Senat (Technischer Beschwerdesenat) des Bundespatentgerichts auf

die miundliche Verhandlung vom 13. Marz 2006 unter Mitwirkung ...

beschlossen:

Die Beschwerde der Patentinhaberin wird zurtickgewiesen.

Grinde

Das Deutsche Patent- und Markenamt - Patentabteilung 33 - hat das auf die am
14. Juli 1995 eingegangene Anmeldung erteilte Patent 195 25 673 mit der Be-
zeichnung ,Verfahren zur Niveauregulierung von Arbeitsgeratschaften®, im Ein-
spruchsverfahren durch Beschluss vom 11. April 2003 mit der Begriindung wider-
rufen, dass der entgegengehaltene Stand der Technik dem Verfahren des Patent-

anspruchs 1 patenthindernd entgegenstehe.

Gegen diesen Beschluss richtet sich die Beschwerde der Beschwerdefiihrerin und
Patentinhaberin. Sie hat einen neuen Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 1 und 2

eingereicht.

Die ordnungsgemald geladene Beschwerdefihrerin und Patentinhaberin und die
ordnungsgemal geladene Beschwerdegegnerin und Einsprechende sind ankin-

digungsgemal zur mindlichen Verhandlung nicht erschienen.



Der erteilte Patentanspruch 1 nach Hauptantrag lautet:

,verfahren zur Niveauregulierung von schragstehenden Arbeitsge-

ratschaften, insbesondere im Baubereich, die mit mehreren, hyd-

raulisch verfahrbaren Aufstandsstiitzen zur Abstitzung und zur Ni-

veauregulierung einer auf dem Arbeitsgerat befindlichen Arbeits-

bihne versehen sind, dadurch gekennzeichnet, dal3

a)

b)

d)

mittels einer aus mindestens zwei Pendelpotentiometern
bestehenden Meleinheit die Schraglage (Ist-Niveau) der
Arbeitsbihne relativ zur Oberflache des Untergrunds in ru-
hendem Zustand um die Langsachse und um die Quer-
achse des Arbeitsgerats gemessen wird,

das derart gemessene Ist-Niveau mit einem vorgebbaren
Soll-Niveau verglichen wird,

die Aufstandsstutzen unter gleichzeitiger Sperrung der
Fahrfunktion des Arbeitsgerats bis zum Bodenkontakt aus-
gefahren werden,

woraufhin die Aufstandsstitzen einzeln oder in Kombina-
tion mit mehreren Aufstandsstiitzen entsprechend dem Ist-
Niveau derart ausgefahren und/oder eingefahren werden,
dalR das Arbeitsgerat im Soll-Niveau stabilisiert und hori-
zontal und vertikal nivelliert wird,

nach Beendigung des Arbeitsprozesses die Aufstandsstuit-
zen zum Wiederherstellen des Ausgangszustandes in Ab-
hangigkeit von ihrem vorherigen Ausfuhrgrad gegebenen-
falls erst einzeln eingefahren und, sobald die Aufstands-
stutzen alle gleiche Hohe erreicht haben und der auf den
Achsen des Arbeitsgerats lastende Druck sich wieder er-
hoht, alle Aufstandsstlitzen gleichzeitig unter gleichzeitiger

Freigabe der Fahrfunktion wieder eingefahren werden,



f) der Nivelliervorgang (nach den Verfahrensschritten a
bis e) elektronisch Uber eine Datenverarbeitungsanlage

synchronisiert wird.”

Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 1 unterscheidet sich von dem Patentan-
spruch 1 nach Hauptantrag dadurch, dass an ihn unter Ersetzen des Punktes

durch ein Komma, das Merkmal

,0d) das Niveau wahrend des gesamten Arbeitsprozesses an
und mit dem Arbeitsgerat elektronisch durch Vergleich der
kontinuierlich gemessenen Ist-Werte mit dem Soll-Wert
Uberwacht wird und bei einer Niveaudnderung durch den
Hub einzelner oder gegebenenfalls mehrerer Aufstands-
stutzen das Soll-Niveau wieder hergestellt wird.*

angeflugt ist.

Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 2 unterscheidet sich von dem Patentan-
spruch 1 nach Hilfsantrag 1 dadurch, dass das Merkmal g) unter Ersetzen des

Punktes durch ein Komma, wie folgt, ergéanzt ist:

~wobei sich die Nachregulierung bei einer Fehlergrol3e von
0,8° selbsttatig einschaltet und bei Unterschreiten einer
FehlergroRe von 0,1° der automatische Nivelliervorgang

eingestellt wird.”

Mit den im jeweiligen Patentanspruch 1 angegebenen Merkmalen soll die Aufgabe
geldst werden, ein Verfahren zur Verfigung zu stellen, welches grol3tmdgliche
Standsicherheit eines Arbeitsgerats, beispielsweise einer Baumaschine oder einer

Arbeitsbihne, bei gleichzeitiger Nivellierung des Arbeitsgeréts in Abhéngigkeit von



der Schraglage des Untergrundes gewabhrleistet und dabei automatisch und zeit-
sparend arbeitet (Streit-PS Sp. 2 Z. 12 bis 19).

Die Patentinhaberin stellte schriftsatzlich den Antrag,

den angefochtenen Beschluss aufzuheben und das Patent
195 25 673 mit folgenden Unterlagen aufrechtzuerhalten:
Patentanspriiche 1 bis 11 gemald Patentschrift nach Hauptantrag,
hilfsweise Patentanspruch 1 gemalR Hilfsantrag 1, mit Patentan-
spruchen 2 bis 11 gemaf Patentschrift,

héchst hilfsweise Patentanspruch 1 gemal Hilfsantrag 2, mit Pa-

tentanspriichen 2 bis 4 und 7 bis 11 gemaf3 Patentschrift.

Die Einsprechende stellte schriftsatzlich den Antrag,

die Beschwerde zuriickzuweisen.

Wegen weiterer Einzelheiten wird auf den Akteninhalt verwiesen.

Die Beschwerde der Patentinhaberin hat keinen Erfolg. Das Patent ist nicht rechts-
besténdig, sein Gegenstand nach den 88 1 und 4 PatG nicht patentfahig. Die Ge-
genstande der Patentanspriche 1 gemafd Hauptantrag und gemalf den Hilfsantra-

gen 1 und 2 beruhen nicht auf einer erfinderischen Téatigkeit.

Als Fachmann ist ein FH-Maschinenbauingenieur mit Kenntnissen in der Konstruk-
tion von Arbeitsgeratschaften, insbesondere im Baubereich, und Grundkenntnisse

in der Regeltechnik anzusehen.



1. Hauptantrag

Aus der DE 40 33 761 C1 (einzige Figur) ist in Ubereinstimmung mit den Merkmal-

en des Oberbegriffs bekannt ein

.verfahren zur Niveauregulierung von schragstehenden Arbeitsgeratschaf-
ten, die mit mehreren, hydraulisch verfahrbaren Aufstandsstitzen (1 bis 4)
zur Abstltzung und zur Niveauregulierung einer auf dem Arbeitsgerat befind-
lichen Arbeitsbihne (Sp. 1 Z. 18 bis 23, Sp. 3 Z. 66: Korper) versehen sind
(Sp. 1 Z. 3 bis 16)".

Dem Fachmann ist gelaufig, dass es sich bei der in der DE 40 33 761 C1 (Sp. 4
Z. 48 bis 52) erwahnten elektronischen Libelle um einen, ein Pendel aufweisenden
Sensor handelt, der einen dem Winkel gegentber der Horizontalen proportionalen
elektrischen Wert ausgibt. Der Fachmann versteht unter einer elektronischen Li-
belle somit auch ein Pendelpotentiometer, das zur Nivellierung einer Arbeitsbihne
zweidimensional arbeiten, also mindestens zweifach vorhanden sein muss (vgl.
auch Sp. 4 Z.51: Neigungssensoren). Damit entnimmt der Fachmann aus der
DE 40 33 761 C1 in Ubereinstimmung mit dem Merkmal a) dass

.,mittels einer aus mindestens zwei Pendelpotentiometern bestehenden
Messeinheit (Sp. 2 Z.55 bis 57 i. V. m. Sp. 4 Z. 48 bis 52: Nivelliereinrich-
tung 13 mit Neigungssensoren in Form elektronischer Libellen als Pendelnei-
gungsmesser) die Schraglage (Ist-Niveau) der Arbeitsbihne (Kérper) relativ
zur Oberflache des Untergrunds (d. h. relativ zur Horizontalen) in ruhendem
Zustand um die Langsachse und um die Querachse des Arbeitsgeréts ge-
messen wird (Sp. 4 Z. 48 bis 52: Neigungssensoren, erzeugen Lagesignale,
d. h. die Schraglage der Langs- und Querachse relativ zur Horizontalen wird

gemessen)“.



Weiterhin ist - mit Merkmal b) Ubereinstimmend- bekannt, dass
,2das derart gemessene Ist-Niveau (Schraglage entsprechend der Lagesig-
nale der Neigungssensoren) mit einem vorgebbaren Soll-Niveau (Nivellier-
position) verglichen wird (Sp. 5 Z. 34 bis 40)",

Nur teilweise mit Merkmal c) Gbereinstimmend lehrt die DE 40 33 761 C1, dass

,<die Aufstandsstitzen (1 bis 4) bis zum Bodenkontakt ausgefahren werden
(Sp. 5 Z. 13 bis 31)“.

Auch das Merkmal d) ist hinsichtlich seiner, das Ausfahren der Aufstandsstitzen

betreffenden Alternativiosung bekannt, denn auch beim Verfahren nach der

DE 40 33 761 C1 ist vorgesehen, dass nach dem Ausfahren der Aufstandsstutzen

bis zum Bodenkontakt

.die Aufstandsstitzen (1 bis 4) einzeln oder in Kombination mit mehreren
Aufstandsstitzen (1 bis 4) entsprechend dem Ist-Niveau derart ausgefahren
werden, dass das Arbeitsgerat im Soll-Niveau (Nivellierposition) stabilisiert
und horizontal und vertikal nivelliert wird (Sp. 5 Z. 31 bis 40)“.

Teilweise Ubereinstimmend mit Merkmal e) ist aus der DE 40 33 761 C1 bekannt,

dass

»=hach Beendigung des Arbeitsprozesses die Aufstandsstitzen (1 bis 4) zum
Wiederherstellen des Ausgangszustandes wieder eingefahren werden (Sp. 6
Z. 3 bis 10)“.

Den Nivelliervorgang sieht der Senat durch die Verfahrensschritte a) bis d) be-
schrieben, das Einfahren der Aufstandsstitzen nach Beendigung des Arbeitsvor-

ganges gemald dem Merkmal e) gehért somit nicht mehr zum Nivelliervorgang.



Dass es sich bei der Steuerlogik 12 um eine Datenverarbeitungsanlage handelt,
ist nach Uberzeugung des Senats daraus zu entnehmen, dass die Steuerlogik 12
von den Neigungssensoren herriihrende Lagesignale erhalt, diese digital verarbei-
tet und dementsprechend Steuersignale an die Steuerventile V1 bis V, abgibt
(Sp. 5 Z. 31 bis 40).

Damit ist aus der DE 40 33 761 C1 auch noch bekannt, dass, wie beim Merk-

mal f)

,der Nivelliervorgang elektronisch tber eine Datenverarbeitungsanlage (12)

synchronisiert wird".
Von dem Verfahren nach der DE 40 33 761 C1 unterscheidet sich das Verfahren
des Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag in den Merkmalen c) und e) somit da-

durch, dass

A) das Aus- bzw. Einfahren der Aufstandsstlitzen unter gleichzeitiger Sper-

rung bzw. Freigabe der Fahrfunktion des Arbeitsgerats erfolgt

und

B) die Aufstandsstutzen in Abh&ngigkeit von ihrem vorherigen Ausfuhrgrad

gegebenenfalls erst einzeln eingefahren und, sobald die Aufstandsstiit-

zen alle gleiche H6he erreicht haben und der auf den Achsen des Ar-

beitsgerats lastende Druck sich wieder erhdht, alle Aufstandsstiitzen

aleichzeitig wieder eingefahren werden.

Diese Unterschiede sind jedoch nicht patentbegrindend.



Zu A):

Bei einem automatisierten Verfahren zur Niveauregulierung, wie es aus der
DE 40 33 761 C1 bekannt ist, liegt es fur den Fachmann auf der Hand, die Sicher-
heitsvorgaben hinsichtlich der Fahrfunktion des Arbeitsgerats ebenfalls durch Au-
tomatisierung zu erfullen. Er gestaltet demzufolge das bekannte Verfahren so aus,
dass das Aus- bzw. Einfahren der Aufstandsstitzen unter gleichzeitiger Sperrung

bzw. Freigabe der Fahrfunktion des Arbeitsgerats erfolgt.

Zu B):

Fir den Fachmann liegt es au3erdem nahe, das - mit dem Nivelliervorgang in kei-
nem Zusammenhang stehende, diesen nicht beeinflussende und damit unabhén-
gig von diesem zu beurteilende - Einfahren der Aufstandsstitzen nach Beendi-
gung des Arbeitsvorgangs in umgekehrter Reihenfolge wie das Ausfahren (Sp. 5
Z. 13 bis 40) erfolgen zu lassen, namlich derart, dass die Aufstandsstitzen in Ab-
hangigkeit von ihrem vorherigen Ausfuhrgrad gegebenenfalls erst einzeln einge-
fahren und, sobald die Aufstandsstitzen alle gleiche Hohe erreicht haben und der
auf den Achsen des Arbeitsgerats lastende Druck sich wieder erhoht, alle Auf-

standsstitzen gleichzeitig wieder eingefahren werden.

Das Verfahren des Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag beruht somit nicht auf ei-

ner erfinderischen Tatigkeit des Fachmanns.

2. Hilfsantrag 1

Auch das in den Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 1 zusatzlich aufgenommene
Merkmal g) kann die Patentfahigkeit nicht begrinden. Denn, wenn der Fachmann
damit rechnen muss, dass der Boden nachgiebig ist, hat er keine andere Mdglich-
keit, als die Schraglage kontinuierlich Gberwachen zu lassen, um damit gegebe-
nenfalls auf eine Niveauanderung sofort reagieren zu kénnen. Gemalf dieser For-
derung ergibt es sich dann, das aus der DE 40 33 761 C1 bekannte Verfahren so

zu erganzen, dass das Niveau wéhrend des gesamten Arbeitsprozesses an und
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mit dem Arbeitsgerat elektronisch durch Vergleich der kontinuierlich gemessenen
Ist-Werte mit dem Soll-Wert Giberwacht wird und bei einer Niveauanderung durch
den Hub einzelner oder gegebenenfalls mehrerer Aufstandstitzen das Soll-Niveau

wieder hergestellt wird.

Damit muss der Fachmann nicht erfinderisch tatig werden, um zum Verfahren des

Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag 1 zu gelangen.

3. Hilfsantrag 2

Auch das Festlegen von Grenzwerten fur die Aktivierung bzw. Deaktivierung der
Regelung, wie sie im erganzten Merkmal g) gemal Patentanspruch 1 nach Hilfs-
antrag 2 angegeben sind, stellt eine bei einer Regelung fachubliche MalRnahme
dar. Die Grenzwerte ergeben sich dabei in der Praxis von selbst, etwa durch die

Bodenbeschaffenheit oder die Messgenauigkeit der Neigungssensoren.

Somit ist auch im Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 2 etwas erfinderisches nicht
enthalten.

4. Das Verfahren des jeweiligen Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag, Hilfsan-
trag 1 und 2 ist daher nicht patentfahig. Mit dem jeweiligen Patentanspruch 1 fal-
len auch die jeweils auf diesen riickbezogenen Unteranspriiche 2 bis 11 (Hauptan-

trag und Hilfsantrag 1) sowie 2 bis 4 und 7 bis 11 (Hilfsantrag 2).

gez.

Unterschriften



