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BESCHLUSS

In der Einspruchsbeschwerdesache

betreffend das Patent 10 2011 114 674

hat der 18. Senat (Technischer Beschwerdesenat) des Bundespatentgerichts auf
die miuindliche Verhandlung vom 11. Dezember 2019 durch die Vorsitzende
Richterin  Dipl.-Ing. Wickborn sowie die Richter Kruppa, Dipl.-Phys.
Dr. Schwengelbeck und Dr.-Ing. Flaschke

ECLI:DE:BPatG:2019:111219B18Wpat22.17.0






beschlossen:

1. Auf die Beschwerde der Patentinhaberin wird der Beschluss
der Patentabteilung 54 des Deutschen Patent- und Markenamts
vom 21. September 2017 aufgehoben und das Patent mit folgenden

Unterlagen beschrankt aufrechterhalten:

- Patentanspruch 1 gemaR Hilfsantrag O, eingereicht in der mind-
lichen Verhandlung,
Patentanspriiche 2 - 9 gemal Patentschrift,

- Beschreibung und Figuren gemal3 Patentschrift.

2. Der in der mundlichen Verhandlung unter 2. gestellte Antrag wird zu-

rickgewiesen.

Grinde

1. Auf die am 30. September 2011 beim Deutschen Patent- und Markenamt
eingegangene Patentanmeldung 102011 114 674.5 ist das Patent mit der

Bezeichnung
,verfahren und Vorrichtung zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts*”

erteilt und am 29. Januar 2015 verdéffentlicht worden. Auf den dagegen eingelegten
Einspruch wurde das Patent durch den am 21. September 2017 verkiindeten Be-
schluss der Patentabteilung 54 des Deutschen Patent- und Markenamts widerrufen,



weil der Gegenstand des erteilten Patentanspruchs 1 gegentber dem Stand der
Technik gemal3 Druckschrift

E2: US 2010/0134598 A1

nicht neu sei. AuRerdem mangele es dem Gegenstand des jeweiligen Patentan-
spruchs 1 gemaf den damals geltenden Hilfsantrdgen 1 bis 4 an der erforderlichen
erfinderischen Tatigkeit. Neben Druckschrift E2 wurden dazu im Beschluss noch

folgende Druckschriften genannt:

ES: WO 2004/011876 Al
E4: DE 10 2009 032 771 Al
E9: DE 195 36 294 C2.

Gegen diesen Beschluss richtet sich die am 22. November 2017 eingegangene Be-

schwerde der Patentinhaberin.

2. Im Einspruchsverfahnren ~ wurden  noch  weitere  Druckschriften

entgegengehalten:

E1l: DE 10 2011 011 360 Al

E5: AL-MANASIR, K., FRASER, C.S.: Registration of Terrestrial Laser
Scanner Data Using Imagery, ASPRS 2006 Annual Conference,
Reno, Nevada, Mai 2006

E6: JECIC, S., DRVAR, N.: The Assessment of Structured Light and Laser
Scanning Methods in 3D Shape Measurements, 4" International
Congress of Croatian Society of Mechanics, Bizovac, Croatia,
September 2003, S. 237-244

E7: GEORGOPOULOS, A. u.a.. Assessing the Performance of a

Structured Light Scanner, International Archives of Photogrammetry,



Remote Sensing and Spatial Information Sciences, Vol. XXXVIII, Part
5, Commission V Symposium, Newcastle upon Tyne, UK, 2010, S.
250-255.

Ferner hat die Einsprechende eine offenkundige Vorbenutzung des Gegenstands
des Streitpatents durch das 3D-Messsystem ATOS llI+ Triple Scanner - MV700 gel-
tend gemacht und dazu Zeugenbeweis angeboten. Die Einsprechende hat dabei

folgende Anlagen vorgelegt:

E8a: Rechnung vom 29. April 2011, u. a. fur den ATOS IlI+ Triple Scanner

MV700
E8b: Packliste vom 29. April 2011 fir ATOS IlI+ Rev.02 Scanner System
E8c: Foto.

Im Prifungsverfahren wurden noch folgende Druckschriften genannt:

D1: DE 195 36 297 Al
D2: DE 10 2005 051 020 Al
D3: US 2010/0092041 Al.

AulRerdem wurden in den Anmeldeunterlagen folgende Druckschriften als Stand der
Technik angegeben:

Al: DE 10 2006 048 234 Al

A2: DE 10 2007 042 963 Al

AS: DE 10 2009 032 262 Al.



Die Patentinhaberin und Beschwerdeflhrerin beantragt,

1. den Beschluss der Patentabteilung 54 des Deutschen Patent- und

Markenamts vom 21. September 2017 aufzuheben und das Patent auf

der Grundlage der folgenden Unterlagen aufrechtzuerhalten:

Patentansprtiche 1 - 9 gemal Patentschrift,

hilfsweise gemalf Hilfsantrag O
Patentanspruch 1, eingereicht in der mindlichen Verhandlung,

Patentanspriche 2 - 9 gemanR Patentschrift,

hilfsweise gemal Hilfsantrag 1

Patentanspriche 1 - 9, eingegangen am 8. August 2018,

hilfsweise gemanR Hilfsantrag 1a

Patentanspruch 1, eingereicht in der mindlichen Verhandlung,
Patentanspriche 2 - 9 wie Hilfsantrag 1, eingegangen am
8. August 2018,

hilfsweise gemal Hilfsantrag 2

Patentanspriiche 1 - 7, eingegangen am 8. August 2018,

hilfsweise gemal} Hilfsantrag 2a

Patentanspruch 1, eingereicht in der mindlichen Verhandlung,
Patentanspriiche 2 - 7 wie Hilfsantrag 2, eingegangen am
8. August 2018

hilfsweise gemal} Hilfsantrag 3

Patentanspruch 1, eingereicht in der mindlichen Verhandlung,
Patentanspriiche 2 - 9 wie Hilfsantrag 3, eingegangen am
8. August 2018,



hilfsweise gemal} Hilfsantrag 3a

Patentanspruch 1, eingereicht in der mindlichen Verhandlung,
Patentanspriche 2 - 9 wie Hilfsantrag 3, eingegangen am
8. August 2018,

- Beschreibung und Figuren gemal3 Patentschrift,

2. hilfsweise fur den Fall, dass der Senat eine ablehnende Entscheidung
zu dem Hauptantrag oder einen der Hilfsantréage beabsichtigt, welche
auf Erwagungen gestutzt ist, die nicht Gegenstand des bisherigen
Verfahrens waren, uns Uber diese Erwagungen in Kenntnis zu setzen

und uns eine Gelegenheit zur Stellungnahme zu geben.

Die Einsprechende hat mit Schriftsatz vom 2. Juli 2019, eingegangen am
3. Juli 2019, ihren Einspruch zurickgenommen.

Der Patentanspruch 1 nach Hauptantrag ist der erteilte Patentanspruch 1 und

lautet:

1. Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten
eines Objekts (1), bei dem
ein Muster (6) von einem Projektor (3) auf das Objekt
(1) projiziert wird, das von dem Objekt (1) reflektierte
Licht von einer Kamera (4) aufgenommen wird und
die von der Kamera (4) aufgenommenen Aufnahmen
ausgewertet werden,
und Referenzmarken (8) auf undfoder neben dem
Objekt (1) von einer Referenzkamera (5) aufgenom-
menwerden, die ein grofteres Gesichtsfeld (9) als die
Kamera (4) hat,
dadurch gekennzeichnet,
dass eine einzige Referenzkamera (5) mit der Kame-
ra (4) oder mit einem 3D-Sensor (2) verbunden ist,
der den Projektor (3) und die Kamera (4) umfasst, so
dass das Muster (6) bei einer Bewegung der Varrich-
tung, die den Projektor (3), die Kamera (4) und die
Referenzkamera (5) umfasst, mitbewegt wird.



Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag O lautet:

1a) Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts (1), bei

dem
1b) ein Muster (8) von einem Projekior (3) auf das Objekt (1) projiziert wird,

1c) das von dem Objekt (1) reflaktierte Licht von einer Kamera (4) aufge-
Momimen wird wnd

1d) die von der Kamera (4) aufgenommensan Aufnahmen ausgewerte! wer-
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Der nebengeordnete Patentanspruch 8 in der Fassung des Hauptantrags sowie

des Hilfsantrags O lautet:

8. Varrichtung zur Durchflhrung des Verfahrens
nach einem der vorhergehenden Anspriche mit ei-
nem Projektor (3) zum Projizieren eines Musters (6)
auf das Objekt (1), einer Kamera (4) zum Aufneh-
men des Objekts (1) und einer Auswertesinrichtung
zum Auswerten der Aufnahmen des Objekts (1), ge-
kennzeichnet durch eine einzige Referenzkamera (5)
zum Aufnehmen von Referenzmarken (8) auf und/
odar neben dem Objekt (1), die ein grileres Ge-
sichtsfeld (9) als die Kamera (4) hat, und die mit der
Kamera (4) oder mit einem 3D-Sensor (2) verbunden
ist, der den Projektor (3) und die Kamera (4) umfasst.

Wegen des Wortlauts der weiteren Patentanspriiche wird auf die Akte verwiesen,
insbesondere zum Wortlaut der auf die jeweiligen Patentanspriche 1 und 8 nach
Hauptantrag und Hilfsantrag O mittelbar bzw. unmittelbar riickbezogenen Unteran-
spriche 2 bis 7 und 9 sowie hinsichtlich des jeweiligen Anspruchswortlauts nach
den weiteren Hilfsantragen 1, 1a, 2, 2a, 3 und 3a.

Die Patentinhaberin fihrt aus, dass die Anspruchsfassungen jeweils zulassig und

die Gegenstande der Patentanspriiche patentfahig seien.

Wegen der weiteren Einzelheiten wird auf den Akteninhalt verwiesen.

Die zulassige Beschwerde hat in der Sache insoweit Erfolg, als sie zu einer be-
schrankten Aufrechterhaltung des Patents im Umfang der Anspruchsfassung nach
Hilfsantrag O fuhrt, da die Gegenstande der nebengeordneten Patentanspriiche 1
und 8 gemal Hilfsantrag 0 nach dem Ergebnis der miundlichen Verhandlung im
Lichte der im Verfahren befindlichen Druckschriften patentfahig sind.
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1. Die Einspruchsbeschwerde wurde rechtzeitig eingelegt und ist auch sonst
zulassig. Der Einspruch war ausreichend mit Grinden versehen und ist ebenfalls

zulassig.

2. Das Streitpatent betrifft ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten
eines Objekts sowie eine Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens. Gemal der
Beschreibungseinleitung werde bei dem Verfahren ein Muster auf ein Objekt
projiziert. Das von dem Objekt reflektierte Licht werde aufgenommen und
ausgewertet. Die Vorrichtung hierzu umfasse einen Projektor zum Projizieren eines
Musters auf das Objekt, eine Kamera zum Aufnehmen des Objekts und eine
Auswerteeinrichtung zum Auswerten der aufgenommenen Aufnahmen. Da zur
Bestimmung der 3D-Koordinaten des Objekts in der Regel eine einzige Aufnahme
nicht ausreiche, um die Messanforderungen zu erfillen und/oder das Objekt
vollstandig zu erfassen, sei es erforderlich, das Musterprojektionssystem im Raum
an verschiedenen Aufnahmepositionen zu positionieren und die dort hergestellten
Aufnahmen in ein gemeinsames, Ubergeordnetes Koordinatensystem zu
Uberfuhren. Dieser haufig als ,globale Registrierung” bezeichnete Prozess erfordere
eine hohe Genauigkeit. Bei einem vorbekannten Verfahren dieser Art wirden
Aufnahmen hergestellt, die sich teilweise Uberlappten. Diese Aufnahmen kénnten
uber eine Optimierung der Uberlappungsbereiche zueinander orientiert werden.
Dieses Verfahren sei allerdings bei grol3eren Objekten mit wenig
Oberflachenstruktur nicht hinreichend genau. Aul3erdem seien Verfahren bekannt,
bei denen Referenzmarken verwendet wirden, die auf und/oder neben dem Objekt
und/oder auf einer oder mehreren das Objekt umgebenden Kulissen angebracht
wirden. Das Einmessen der Referenzmarken erfolge vorzugsweise nach dem
Verfahren der Photogrammetrie. Mit Hilfe der Referenzmarken, die durch ein
Musterprojektionssystem, insbesondere ein Streifenprojektionssystem erfasst
wurden, konnten die verschiedenen Aufnahmen des Objekts auf die
eingemessenen Punkte transformiert werden, so dass eine globale Registrierung
madglich sei (vgl. Patentschrift, Abs. 0001 - 0006).
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Dem Streitpatent liegt gemaf Patentschrift die Aufgabe zugrunde, ein verbessertes
Verfahren der eingangs angegebenen Art und eine verbesserte Vorrichtung der

eingangs angegebenen Art vorzuschlagen (vgl. Patentschrift, Abs. 0012).

Das objektive technische Problem liegt darin, ein photogrammetrisches Messsys-
tem zur Verfugung zu stellen, welches sich nicht nur durch eine hohe Genauigkeit
auszeichnet, sondern auch einfach zu bedienen ist und einen zeitsparenden Mess-
ablauf ermoglicht (vgl. Patentschrift, Abs. 0004 u. 0027).

Der Fachmann weist ein abgeschlossenes Studium der Ingenieurwissenschaften
oder Physik auf und verfugt Uber eine mehrjahrige Berufserfahrung im Bereich der
optischen Messtechnik, insbesondere des 3D-Scannings und der 3D-

Bildverarbeitung.

Zur Losung der Aufgabe ist ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten
eines Objekts gemaR Patentanspruch 1 nach Hauptantrag sowie nach den
Hilfsantragen 0, 1, 1a, 2, 2a, 3 und 3a vorgesehen. Zudem soll die Aufgabe durch
eine Vorrichtung zur Durchfihrung des Verfahrens gemall dem jeweils
nebengeordneten Patenanspruch nach Hauptantrag und den Hilfsantrdgen geldst

werden.

Der Senat gliedert die Merkmale des Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag wie
folgt:

M1 ,verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts (1), bei
dem ein Muster (6) von einem Projektor (3) auf das Objekt (1) projiziert
wird,

M2 das von dem Obijekt (1) reflektierte Licht von einer Kamera (4) aufge-

nommen wird und

M3 die von der Kamera (4) aufgenommenen Aufnahmen ausgewertet

werden,



M4

M5

M6
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und Referenzmarken (8) auf und/oder neben dem Objekt (1) von einer

Referenzkamera (5) aufgenommen werden,

die ein groReres Gesichtsfeld (9) als die Kamera (4) hat,
dadurch gekennzeichnet, dass

eine einzige Referenzkamera (5) mit der Kamera (4) oder mit einem
3D-Sensor (2) verbunden ist, der den Projektor (3) und die Kamera (4)
umfasst, so dass das Muster (6) bei einer Bewegung der Vorrichtung,
die den Projektor (3), die Kamera (4) und die Referenzkamera (5) um-

fasst, mitbewegt wird."

Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 0O weist gegentber der erteilten Fassung

des Patentanspruchs 1 im Anschluss an dessen Merkmale M1 bis M6 zusétzlich die

Merkmale M7, M8 und M9 auf. AuRerdem wurden die Worte ,,dadurch gekennzeich-

net, dass” gestrichen.

M7

M8

M9

,wobei aus einer Aufnahme der Kamera (4) die 3D-Koordinaten des
Objekts (1) in dem Gesichtsfeld (7) der Kamera (4) bestimmt werden
und

von der Referenzkamera (5) die Referenzmarken (8), die sich in ihrem
Gesichtsfeld (9) befinden aufgenommen werden und hieraus die Po-

sition und die Orientierung der Referenzkamera (5) bestimmt wird,

wobei die durch Photogrammetrie errechneten Positionen der Refe-
renzkamera (5) und der Kamera (4) zum genauen Ausrichten und Re-

gistrieren der 3D-Koordinaten verwendet werden.*

3. Die Merkmale des Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag (erteilte Fassung)

und nach Hilfsantrag 0 bedurfen der Auslegung:
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Patentanspruch 1 nach Hauptantrag ist auf Verfahren zum Bestimmen der 3D-

Koordinaten eines Objekts gerichtet. Dabei wird ein Muster auf das Objekt,
beispielsweise auf den Kotfliigel eines Fahrzeugs, projiziert und das von dem Objekt
reflektierte Licht von einer Kamera aufgenommen (vgl. Patentschrift, Fig. 1 u. 2
sowie Abs. 0032; Merkmale M1, M2). Als Muster wird vorzugsweise ein
Streifenmuster projiziert. Der Projektor hierflr kann ein digitaler Mustergenerator,
ein Dia-Projektor oder auch ein Laser sein (vgl. Patentschrift, Abs. 0017 u. 0033).
Die von der Kamera aufgenommenen Aufnahmen werden ausgewertet (Merkmal
M3). Der Patentanspruch 1 macht bezlglich der Auswertung keine weiteren
Angaben. Auch die Beschreibung geht nicht naher auf die Bildverarbeitung ein.

Zudem sollen Referenzmarken, die auf und/oder neben dem Objekt angeordnet
sind, von einer Referenzkamera aufgenommen werden (Merkmal M4). Beispiels-
weise kénnen in einem ersten Messdurchlauf, also zeitlich versetzt, die Positionen
der Referenzmarken erfasst und gespeichert werden. Die erfassten Positionen
kénnen dann in ein Koordinatensystem transformiert werden (vgl. Patentschrift,
Abs. 0024, 0026, 0027). Wie die Referenzmarken ausgefuhrt sind und wie sie
aufgebracht werden oder ob sie projiziert werden, offenbart der Patentanspruch 1
nicht. Beispielsweise konnen die Referenzmarken auf dem Objekt bereits
vorhanden sein. Insbesondere kdnnen charakteristische Bereiche des Objekts als
Referenzmarken verwendet werden (vgl. Patentschrift, Abs. 0014). Gemafl
Beschreibung sei es aber vorteilhaft, wenn die Referenzmarken durch einen
weiteren vom Projektor (3) fur das Streifenmuster unabhangigen Projektor, der in
der Figur 1 nicht dargestellt ist (vgl. Patentschrift, Abs. 35), auf das Objekt projiziert
werden (vgl. Patentschrift, Abs. 0023 u. 0028). Aus den Aufnahmen lassen sich die
Position und die Orientierung der Referenzkamera bestimmen (vgl. Patentschrift,
Abs. 0036).

Merkmal M5 gibt vor, dass die Referenzkamera ein gro3eres Gesichtsfeld (9) als

die Kamera hat. Figur 1 zeigt das Gesichtsfeld (7) der Kamera.
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Gemall Merkmal M6 soll die einzige Referenzkamera (5) mit der Kamera (4) oder
mit einem 3 D-Sensor (2) verbunden sein, wobei der 3 D-Sensor (2) den Projektor
(3) und die Kamera (4) umfasst. Daher bilden die einzige Referenzkamera (5) und
der 3 D-Sensor eine Vorrichtung, so dass das Muster bei einer Bewegung der
Vorrichtung mitbewegt wird. Der Fachmann versteht das Merkmal so, dass die
Referenzkamera, die Kamera und der Projektor eine bauliche Einheit bilden (vgl.
Fig. 1i. V. m. Abs. 0020). Im Ausfihrungsbeispiel gemaf Figur 1 befindet sich die

Referenzkamera 5 zwischen dem Projektor (3) und der Kamera (4).

Gemall Merkmal M7 des Hilfsantrags 0 werden aus einer Aufnahme der Kamera
(4) die 3D-Koordinaten des Objekts (1) in dem Gesichtsfeld (7) der Kamera (4) be-

stimmt.

Zudem werden aus den von der Referenzkamera (5) in ihrem Gesichtsfeld (9) auf-
genommen Referenzmarken (8) die Position und die Orientierung der Referenzka-
mera (5) bestimmt (vgl. Merkmal M8).

Mit Merkmal M9 wird festgelegt, dass die Positionen der Referenzkamera (5) und
der Kamera (4) durch Photogrammetrie errechnet werden. Der Fachmann versteht

das Merkmal so, dass zur Berechnung der Positionen sowohl der Referenzkamera
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als auch der Messkamera mathematische Verfahren der Photogrammetrie heran-
gezogen werden. Die Positionen werden dann zum genauen Ausrichten und Re-
gistrieren der Daten in Form der zuvor genannten 3D-Koordinaten verwendet (vgl.
Patentschrift, Abs. 0040).

4. Die Patentanspriche 1 bis 8 nach Hilfsantrag 0 sind zulassig (8 38 PatG).

Im Einspruchsbeschwerdeverfahren ist die Zulassigkeit vorgenommener
Anderungen bei Verteidigung eines Patents in veranderter Fassung ohne
Beschrankung auf die gesetzlichen oder die geltend gemachten Widerrufsgriinde
zu prufen (BGH, Beschluss vom 3. Februar 98, X ZB 6/97 — Polymermasse, Leitsatz;
Busse/Keukenschrijver/Engels: PatG, 8. Auflage, 8 79 Rdn 41; Benkard/Schéafers/
Schwarz, Patentgesetz, 11. Auflage, § 59 Rdn 170).

Der nach Hilfsantrag 0 verteidigte Patentanspruch 1 enthalt die Merkmale des
erteilten Patentanspruchs 1 und findet im Weiteren seinen Niederschlag in den
Absatzen 0034, 0036 und 0040 der Patentschrift sowie den entsprechenden
inhaltsgleichen Absétzen der ursprunglichen Anmeldung. Die Patentanspriche 2
bis 9 sind identisch mit der erteilten Fassung.

Die Zulassigkeit der erteilten Patentanspriiche hat die Einsprechende auch nicht in

Frage gestellt.

5. Zur Patentfahigkeit der erteilten Fassung (Hauptantrag)

5.1 Der im erteilten Patentanspruch 1 gemafll Hauptantrag beanspruchte
Gegenstand beruht in Kenntnis der Druckschrift E4 nicht auf einer erfinderischen
Tatigkeit (8 21 Abs. 1 Nr. 1i. V. m. § 4 PatG).

Druckschrift E4 stellt den néachstliegenden Stand der Technik dar. Die Druckschrift
beschreibt ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts mit al-

len Merkmalen des Oberbegriffs des erteilten Patentanspruchs 1 (vgl. insb. Fig.1
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i. V. m. Abs. 0002, 0004, 0013, 0024, 0033, 0036). Insbesondere wird ein Verfahren
zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts (2) beschrieben, bei dem ein
Projektionsmuster von einem Projektor (4) auf das Objekt projiziert wird (Merkmal
M1). Das von dem Objekt (2) reflektierte Licht wird von einer Kamera (Muster-Bild-
aufnahmeeinheit 5) aufgenommen und ausgewertet (vgl. Abs. 0033 u. 0036; Merk-
male M2, M3). Zudem werden Referenzmarken (7) von zwei Referenzkameras (Re-
ferenzmarken-Bildaufnahmeeinheiten 6a, 6b) aufgenommen. Die Referenzmarken
sind aul3erhalb des Objekts (2) und damit neben dem Objekt angeordnet (vgl. Fig.
1i. V. m. Abs. 0034; Merkmal M4). Eine der Referenzkameras (6a, 6b) hat dabei

ein grol3eres Gesichtsfeld als die als Kamera dienende Muster-Bildaufnahmeeinheit

(5) (vgl. Fig. 1, Abs. 0034; Merkmal 5).
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Fig. 1

Hierbei ist ein aus Projektor (4) und Kamera (5) bestehender topometrischer 3D-
Sensor (3) fest mit den Referenzkameras (Referenzmarken-Bildaufnahmeeinheiten

6a, 6b) verbunden und zur relativen Bewegung zum Objekt und den ortsfest zum
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Objekt angeordneten Referenzmarken eingerichtet, um auf diese Weise eine Folge
von Bildern mit Projektionsmustern sowie zugehorigen Bildern mit Referenzmarken
in ein gemeinsames globales Koordinatensystem aufzunehmen (vgl. Abs. 0024).
Damit wird auch das Muster bei einer Bewegung der aus 3 D-Sensor (3) und den

beiden Referenzkameras bestehenden Vorrichtung mitbewegt.

Die Lehre von Druckschrift E4 unterscheidet sich vom Gegenstand des erteilten Pa-

tentanspruchs 1 nur darin, dass die Vorrichtung zwei Referenzkameras (Referenz-

marken-Bildaufnahmeeinheiten 6a, 6b) aufweist und nicht nur eine einzige Refe-
renzkamera (teilweise Merkmal M®6).

Der Fachmann, der am Anmeldetag vor der Aufgabe stand, die Messeinrichtung
zum dreidimensionalen optischen Vermessen von Objekten gemal Druckschrift E4
nachzubauen und weiter zu entwickeln, ist mit verschiedenen 3D-Messsystemen
vertraut. lhm ist bewusst, dass die Zahl der eingesetzten Referenzkameras in der
Photogrammetrie variabel sein kann. Der Fachmann wird daher Uberlegen, ob er
das in Druckschrift E4 beschriebene Messsystem vereinfachen und somit auch
kostengunstiger herstellen kann, in dem er nur eine anstelle von zwei
Referenzkameras fur die Bildaufnahme verwendet. Je nach Anzahl und Positionen
der Referenzmarken sowie der Form und Grol3e des Objekts wird er daher eine
Messeinrichtung in Betracht ziehen, in der nur eine einzige Referenzkamera

entsprechend Merkmal M6 mit einem 3D-Sensor verbunden ist.

Die Auffassung der Patentinhaberin, dass die Lehre von Druckschrift E4 zwingend
zwei Referenzkameras vorschreibt, kann der Senat nicht teilen. Triangulationsver-
fahren zur Berechnung von 3D-Koordinaten eines Objekts, wie sie in Druckschrift
E4 beschrieben werden, lassen sich zweifellos auch mit einer Messkamera und ei-
ner einzigen Referenzkamera durchfuhren (vgl. E4 Abs. 0008: ,mit einer oder meh-
reren Kameras"). Dabei werden die in Druckschrift E4 dargestellten zwei Referenz-
kameras nur beispielhaft verwendet (vgl. E4, Abs. 0008 u. 0019).
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Der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag ist fir den Fachmann
daher in Kenntnis von Druckschrift E4 nahegelegt, so dass der Gegenstand nicht
auf einer erfinderischen Tatigkeit beruht. Der Patentanspruch 1 nach Hauptantrag

ist somit nicht patentfahig.

5.2 Die Frage der Neuheit der Gegenstande der jeweiligen Patentanspriche nach
Hauptantrag gegenuber dem im Verfahren befindlichen Stand der Technik kann
dabei dahingestellt bleiben (vgl. BGH, Urteil vom 18. September 1990 — X ZR 29/89,
GRUR 1991, 120, Abschnitt Il. 1. — Elastische Bandage).

5.3 Mit dem nicht patentfahigen Anspruch 1 nach Hauptantrag fallt auch der
nebengeordnete Patentanspruch 8 nach Hauptantrag sowie die auf diese
Anspriche direkt oder indirekt riickbezogenen jeweiligen Unteranspriche nach
Hauptantrag (vgl. BGH, Beschluss vom 27. Juni 2007 — X ZB 6/05, GRUR 2007,
862, Amtlicher Leitsatz und Abschnitt 1ll. 3. a) cc) — Informationstibermittlungs-

verfahren II).

6. Zur Patentfahigkeit der nach Hilfsantrag O beantragten Fassung

6.1. Der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag 0 ist gegeniber dem
im Verfahren befindlichen Stand der Technik neu (8 3 PatG).

Druckschrift E1 stellt eine nachverdffentlichte altere Anmeldung dar und geht auf
die gleiche Anmelderin zurtick wie das Streitpatent. Die Druckschrift betrifft ein Ver-
fahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts, bei dem ein Muster von
einem Projektor auf das Objekt projiziert wird. Dabei wird das von dem Objekt re-
flektierte Licht von einer Kamera aufgenommen und ausgewertet (vgl. Abs. 0012,
0035, 0036, 0039; Merkmale M1 bis M3). Neben dem Objekt sind Referenzmarken
(6, 24) aufgebracht, die von einer Referenzkamera aufgenommen werden kénnen
(val. Fig. 1i. V. m. Abs. 0037 u. 0018; Merkmal M4).
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Der Senat stimmt der Patentinhaberin zu, dass aus der alteren Anmeldung gemaf
Druckschrift E1 nicht das Merkmal M5, wonach eine der Referenzkameras (16, 17,
18) ein groRReres Gesichtsfeld als die Kamera (11) hat, unmittelbar und eindeutig zu
entnehmen ist (vgl. E1, Fig. 1). Aus den in der einzigen Figur der Druckschrift E1
dargestellten Pfeilen 12 und 13 bzw. 19, 20 und 21 kdnnen dabei keine Schlisse
hinsichtlich der Gesichtsfelder der Kamera (11) und einer Referenzkamera (16, 17,

18) gezogen werden.

Damit ist der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag O neu gegenuber
der &lteren Anmeldung gemaf Druckschrift E1.

Es kann dahin gestellt bleiben, ob die weiteren Merkmale M6 bis M9 in der — ledig-
lich im Hinblick auf die Neuheit gemal} 8§ 3 Abs. 2 PatG relevanten — Druckschrift
E1 offenbart sind.
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Druckschrift E2, auf die sich der Beschluss der Patentabteilung stitzt, beschreibt
ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts, bei dem ein Mus-
ter (58) von einem Projektor (laser pattern projector 20) auf das Objekt (62) projiziert
wird (vgl. Fig. 6A, 6B, Abs. 0039; Merkmal M1).

7 (l 62

16

le
0

FIG. 6A

Das von dem Obijekt reflektierte Licht wird von einer Kamera (basic camera 16) auf-
genommen und dann ausgewertet (vgl. Fig. 6A, Abs. 0029, 0037; Merkmale M2,
M3). Dabei werden aus einer Aufnahme der Kamera die 3D-Koordinaten des Ob-

jekts in dem Gesichtsfeld der Kamera bestimmt (vgl. Abs. 0037; Merkmal M7).

Des Weiteren werden Referenzmarken (60) auf dem Objekt gezeigt, die auch neben
dem Objekt angeordnet sein kénnen, welche von einer Referenzkamera (photo-
grammetric camera 12) aufgenommen werden (vgl. Fig. 6a, b, Abs. 0011, 0016,
0033; Merkmal 4). Hierzu ist eine einzige Referenzkamera (12) vorgesehen, die mit
der Kamera (16) oder mit einem 3D-Sensor verbunden ist, der den Projektor (20)
und die Kamera (16) umfasst, so dass das Muster (58) bei einer Bewegung der
Vorrichtung, die den Projektor (20), die Kamera (16) und die Referenzkamera (12)
umfasst, mitbewegt wird, entsprechend Merkmal M6 (vgl. Fig. 6A, Abs. 0014).
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Aus Absatz 0011 der Druckschrift E2 ist auch entnehmbar, dass von der Referenz-
kamera (laser scanner) die Referenzmarken, die sich in ihrem Gesichtsfeld befin-
den, aufgenommen werden und hieraus die Position und die Orientierung der Re-
ferenzkamera (laser scanner) bestimmt werden (teilweise Merkmale M8 und M9,
ohne Verwendung der durch Photogrammetrie errechneten Position zum genauen

Ausrichten und Registrieren der 3D-Koordinaten des Objekts).

Merkmal M5, wonach die Referenzkamera ein gro3eres Gesichtsfeld als die Mess-
kamera hat, ist der Druckschrift E2 aber — entgegen der Auffassung der Patentab-
teilung — nicht zu entnehmen. Die Angaben in den Absatzen 0027 und 0029 deuten
sogar darauf hin, dass das Gesichtsfeld der Kamera (16) mit einem Offnungswinkel
60 Grad grol3er ist als das der Referenzkamera (12) (vgl. Abs. 0029: basic cameras
16 [...] their field of view is set typically to 60 degrees, Abs. 0027: 1.,4 m horizontal

field of view at a distance of 1.5 m).

Druckschrift E3 beschreibt ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines
Objekts (10), bei dem ein Muster von einem Projektor (16) auf das Objekt (10) pro-
jiziert wird. Hierbei werden das von dem Objekt reflektierte Licht von einer Kamera
(18) aufgenommen und die von der Kamera (18) aufgenommenen Aufnahmen aus-
gewertet. Dabei werden auch Referenzmarken auf und/oder neben dem Objekt von
einer Referenzkamera (110) aufgenommen. Somit werden aus einer Aufnahme der
Kamera (18) die 3D-Koordinaten des Objekts (10) in dem Gesichtsfeld der Kamera
(18) bestimmt (vgl. Abstract, S. 9, Z.2-4,S.10,Z.5-11, Fig. 3u. 20,i.V.m. S.
35,Z.22-S. 36, Z. 26; Merkmale M1 bis M4 und M7). Die einzige Referenzkamera
(110) ist allerdings nicht baulich fest mit der Kamera (18) oder mit einem 3D-Sensor
(16, 18) verbunden, sodass keine Mitbewegung des Musters bei einer Bewegung
von Kamera, Referenzkamera oder Projektor gewdéhrleistet ist (vgl. Fig. 20 und
Merkmal M6). Dabei ist auch nicht offenbart, dass die Referenzkamera ein grof3eres
Gesichtsfeld als die Kamera hat, dass aus den aufgenommen Referenzmarken die

Position und die Orientierung der Referenzkamera bestimmt werden, und dass die
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Positionen der Referenzkamera und der Kamera durch Photogrammetrie errechnet
werden (Merkmale M5, M6, M8 und M9 fehlen).

Wie im Abschnitt 11.5.1 zum Hauptantrag ausgefihrt, offenbart Druckschrift E4 die
Merkmale M1 bis M5. Der Fachmann kann der Druckschrift E4 auch das Merkmal
M7 des Hilfsantrags 0 entnehmen, wonach aus einer Aufnahme der Kamera die 3D-
Koordinaten des Objekts in dem Gesichtsfeld der Kamera bestimmt werden (vgl.
Abs. 0035, 0036).

Die Lehre von Druckschrift E4 unterscheidet sich vom Gegenstand des Patentan-
spruchs 1 nach Hilfsantrag 0 darin, dass die Vorrichtung zwei Referenzkameras

aufweist und nicht nur eine einzige Referenzkamera (teilweise Merkmal M6).

Druckschrift A2 beschreibt ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines
Objekts, bei dem ein Weildlicht-Streifenmuster mit einem Projektor auf das Objekt
projiziert wird (vgl. Abs. 0001). Das Messsystem umfasst einen 3D-Sensor (10), in
dem ein Projektor und zwei Kameras integriert sind (vgl. Fig. 1, Abs. 0021). Das von
dem Objekt (2) reflektierte Licht wird dabei von einer Kamera des 3D-Sensors (10)
aufgenommen und dann ausgewertet (vgl. Abs. 0021; Merkmale M1 bis M3). Des
Weiteren projiziert derselbe Projektor vier Referenzmarken (14) auf das Objekt in
das Gesichtsfeld der Kamera, die von drei externen Referenzkameras (12) aufge-
nommen werden. Somit werden aus einer Aufnahme der Kamera die 3D-Koordina-
ten des Objekts in dem Gesichtsfeld der Kamera bestimmt (vgl. Fig. 1 u. Abs. 0021;
Merkmale M4, M7). Aufgrund der raumlichen Lage der Referenzkameras haben
diese auch ein groReres Gesichtsfeld als die Kamera des 3D-Sensors (Merkmal
M5). Die drei externen Kameras erfassen die dreidimensionale Position der Refe-
renzmarken in einem globalen Koordinatensystem. Dies erméglicht die Transforma-
tion der in verschiedenen Aufnahmepositionen gemessenen lokalen Objektdaten in
ein globales Koordinatensystem und somit die Zusammenfuhrung der in verschie-

denen Aufnahmepositionen durchgefuhrten Einzelmessungen zu einem Gesamt-
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messergebnis. Druckschrift A2 zeigt allerdings keine Vorrichtung, welche eine ein-
zige Referenzkamera umfasst, die mit dem 3D-Sensor verbunden ist. Zudem wird
nicht beschrieben, dass aus den aufgenommen Referenzmarken die Position und
die Orientierung der Referenzkamera bestimmt werden, und dass die Positionen
einer Referenzkamera und der Kamera durch Photogrammetrie errechnet werden,
um diese dann zum genauen Ausrichten und Registrieren der 3D-Koordinaten zu
verwenden (Merkmale M6, M8 und M9 fehlen).

Die ubrigen, im Verfahren befindlichen Druckschriften liegen weiter ab.

Druckschrift E5 beschreibt ein Verfahren zur Bestimmung der 3D-Koordinaten eines
Objekts, wobei eine einzige Referenzkamera vorhanden ist, die mit einem 3D-Sen-
sor verbunden ist, der als Projektor einen Laser und als Kamera einen Laserscanner
umfasst. Nur zur Kalibrierung des Messsystems werden reflektierende Referenz-

marken genutzt (vgl. insbes. den Abstract).

Druckschrift E6 befasst sich mit verschiedenen Messprinzipien bei der Bestimmung
von 3D-Koordinaten. Ein Messsystem, welches einen Musterprojektor, eine Kamera
und eine Referenzkammer in einer Baueinheit umfasst, wird nicht beschrieben (vgl.
insbes. Kapitel 2 auf S. 238).

Druckschrift E7 beschreibt einen auf dem Triangulationsprinzip arbeitenden Mus-
terprojektionsscanner und vergleicht diesen mit einem Laserscanner (vgl. insbes.
den Abstract).

Druckschrift E9 befasst sich mit der geometrischen Navigation von 3D-Sensoren.
Dabei wird darauf hingewiesen, dass zur Erzeugung eindeutig bestimmbarer
Punkte in einem Objektraum naturliche Objektmerkmale, wie zum Beispiel Farbver-
teilungen am Objekt, ebenso genutzt werden kénnen wie aufgeklebte oder proji-
zierte Marken (vgl. insb. Abs. 0003).
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Druckschrift D1 beschreibt ein Verfahren zum Kalibrieren eines 3D-Sensors. Hierzu
werden die 3D-Koordinaten eines Objekts bestimmt, indem ein Muster von einem
Projektor auf das Objekt projiziert wird, wobei das von dem Objekt reflektierte Licht
von einer Kamera aufgenommen wird und die von der Kamera aufgenommenen
Aufnahmen ausgewertet werden (vgl. Fig. 1, Anspruch 1; Merkmale M1 bis M3).
Offenbart werden auch Referenzmarken, die von einer Kamera zur Kalibrierung auf-
genommen werden (vgl. u.a. Fig. 1i. V.m. S. 5, Z. 8 - 11: Signalmarken 13). Aller-
dings werden die Referenzmarken von derselben Kamera aufgenommen, die auch
das vom Objekt reflektierte Licht aufnimmt (teilweise Merkmal M4). Demnach fehlt
die in den Merkmalen M4 bis M9 genannte Referenzkamera.

Druckschrift D2 beschreibt ein Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines
Objekts, wobei eine Kamera um den zu digitalisierenden Korper herum bewegt wird.
Das Objekt ist dabei von einer Vielzahl von photogrammetrisch auswertbaren Mar-
ken umgeben. Um den Koérper herum sind ferner mehrere Lichtmusterprojektoren
angebracht, die nacheinander eingeschaltet werden (vgl. u.a. Fig. 1 u. Anspruch 1).

Eine Referenzkamera wird nicht beschrieben (Merkmale M4 bis M9 fehlen).

Auch Druckschrift D3 beschreibt keine Referenzkamera, die Referenzmarken auf
und/oder neben dem Objekt aufnimmt (vgl. insbes. den Abstract). Damit fehlen die
Merkmale M4 bis M9.

Druckschrift A1 beschreibt ein Verfahren zur Bestimmung der 3D-Koordinaten eines
Objekts, wobei mit weildem Licht ein Streifenmuster auf das Objekt projiziert wird
(vgl. insbes. Anspruch 1). Das Bild wird aufgenommen und dann ausgewertet
(Merkmale M1 bis M3). Es fehlen die Merkmale M4 bis M9.

Druckschrift A3 verwendet zur Bestimmung der 3D-Koordinaten eines Objekts ei-
nen 3D-Sensor, welcher einen Weil3licht-Streifenprojektor und eine Kamera mit um-
fasst (vgl. Abs. 0037). Es werden verschiedene Ausfiihrungen von Referenzmarken

beschrieben, die auf und/oder neben dem Objekt positioniert sind (vgl. Abs. 0014 -
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0018). Eine separate Referenzkamera, die mit dem 3D-Sensor verbunden ist, ist
nicht vorgesehen (Merkmale M4 bis M9 fehlen).

Auch die hinsichtlich der geltend gemachten offenkundigen Vorbenutzung vorge-
legten Anlagen kénnen die fehlende Neuheit des Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag
0 beanspruchten Gegenstands nicht begriinden. Weder die Rechnung gemaf An-
lage E8a mit der dazugehdrenden Packliste gemald Anlage E8b noch das Foto ge-
malf Anlage E8c offenbaren samtliche Merkmale des Patentanspruch 1 nach Hilfs-
antrag 0 — entsprechendes ist von der Einsprechenden auch nicht vorgebracht wor-
den.

6.2 Der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag 0 ergibt sich fur den
Fachmann nicht in naheliegender Weise aus dem im Verfahren befindlichen Stand
der Technik und beruht auf einer erfinderischen Téatigkeit (8§ 4 PatG).

Wie vorstehend ausgefiihrt, ist keiner der im Verfahren befindlichen Druckschriften,
die bei der Prifung auf erfinderische Tatigkeit bertcksichtigt werden konnen (denn
bei Druckschrift E1 handelt es sich um eine altere Anmeldung), ein Verfahren zum
Bestimmen der 3D-Koordinaten eines Objekts mit dem Merkmal M5 in Verbindung
mit den Merkmalen M6, M8 und M9 zu entnehmen. Insbesondere beschreibt keine

der Druckschriften ein Verfahren zur Berechnung der Positionen der Referenzka-

mera und der Kamera mittels Photogrammetrie, die zum genauen Ausrichten und

Registrieren der 3D-Koordinaten des Objekts verwendet werden.

Auch Druckschrift E4, auf die sich die Argumentation zum Hauptantrag stitzt, legt
den Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag O nicht nahe. Zwar wer-
den Kameras beschrieben, die der photogrammetrischen Erfassung der Koordina-
ten von Referenzmarken dienen, die zur Transformation von Einzelmessungen in
ein globales Koordinatensystem verwendet werden (vgl. Abs. Anspruch 1 i. V. m.
0022, 0029, 0034, 0036). Eine Berechnung der Positionen der (einzigen) Referenz-
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kamera und der Kamera zum genauen Ausrichten und Registrieren der 3D-Koordi-
naten des Objekts mittels der Photogrammetrie wird aber nicht offenbart. Fir den
Fachmann gibt es auch keine Veranlassung, das aus Druckschrift E4 bekannte Ver-
fahren zur Bestimmung der 3D-Koordinaten eines Objekts so zu andern oder zu
erganzen, dass zur Berechnung der 3D-Koordinaten des Objekts die Position und
die Orientierung der Referenzkamera bestimmt werden, und dass die Positionen
einer Referenzkamera und der Kamera durch Photogrammetrie errechnet werden,
um diese dann zum genauen Ausrichten und Registrieren der 3D-Koordinaten des

Objekts zu verwenden.

Der Fachmann hat auch keine Veranlassung bei Kenntnis der Lehre der Druck-
schrift E2 die Positionen der aus Druckschrift E4 bekannten Referenzkamera und
der Kamera durch Photogrammetrie zu berechnen und dann zum genauen Ausrich-

ten und Registrieren der 3D-Koordinaten des Objekts zu verwenden.

Daher liegt der mit Patentanspruch 1 gemafR Hilfsantrag 0 verteidigte Gegenstand

auch gegenuber Druckschrift E4 in Verbindung mit Druckschrift E2 nicht nahe.

Ferner erhalt der Fachmann auch aus dem weiteren im Verfahren befindlichen
Stand der Technik oder aus seinem Fachwissen heraus keine Anregung, zu Merk-

mal M5 in Verbindung mit den Merkmalen M6, M8 und M9 zu gelangen.

Es ist daher anzuerkennen, dass der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach
Hilfsantrag O gegentber dem im Verfahren befindlichen Stand der Technik auf einer

erfinderischen Téatigkeit beruht und patentfahig ist.

6.3 Da mithin der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrags O auch
gegeniber der geltend gemachten offenkundigen Vorbenutzung neu ist und auf ei-
ner erfinderischen Téatigkeit beruht, kann dahinstehen, ob die vorgelegten Anlagen
zu der behaupteten Vorbenutzung der Offentlichkeit vor dem Anmeldetag zugang-

lich gemacht worden sind. Ebenso kann die Frage hier unerértert bleiben, ob das
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Foto geméal Anlage E8c einen Bezug zu dem gemaR den Anlagen E8a und E8b
verkauften 3D-Messsystem ATOS llI+ Triple Scanner - MV700 aufweist.

6.4 Der Gegenstand des nebengeordneten Patentanspruchs 8 nach Hilfsantrag O

ist ebenfalls patentfahig.

Die Vorrichtung mit einem Projektor zum Projizieren eines Musters auf das Objekt
gemal Anspruch 8 ist ,zur Durchfihrung des Verfahrens nach einem der vorherge-
henden Anspriuche” geeignet. Damit weist die Vorrichtung gemaf Anspruch 8 nach
Hilfsantrag O Verfahrensmerkmale auf, die den Merkmalen M1 bis M9 des auf ein
Verfahren gerichteten Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag O inhaltlich entsprechen.
Die Vorrichtung ist daher nicht anders zu bewerten als das Verfahren gemal Pa-
tentanspruch 1. Dementsprechend ist auch die Vorrichtung zur Durchfiihrung eines
solchen Verfahrens im Stand der Technik nicht beschrieben. Der Gegenstand des
Patentanspruchs 8 nach Hilfsantrag O ist somit ebenfalls neu gegentiber dem im
Verfahren befindlichen Stand der Technik. Wie zu Patentanspruch 1 nach Hilfsan-
trag 0 ausgefluhrt, beruht das Verfahren zum Bestimmen der 3D-Koordinaten eines
Objekts auch auf einer erfinderischen Tatigkeit; daher ist auch die Vorrichtung, die
mit den beanspruchten gegenstandlichen Merkmalen das entsprechende Verfahren
ausfuihren soll und mit einer Auswerteeinrichtung ausgestattet ist, dem Fachmann
durch den Stand der Technik, auch in Verbindung mit dem allgemeinen Fachwissen,
nicht nahegelegt.

6.5 Die abhangigen Patentanspriche 2 bis 7 und 9 nach Hilfsantrag 0 betreffen
Uber das Selbstverstandliche hinausgehende Ausgestaltungen des Gegenstands
des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag O und sind daher ebenfalls patentféahig.

7. Dadie Unterlagen nach Hilfsantrag 0 auch den weiteren Voraussetzungen zur
Patenterteilung (8 1, 2, 5, 34 PatG) genigen, war auf die Beschwerde der

Patentinhaberin der Beschluss der Patentabteilung 54 des Deutschen Patent- und
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Markenamts aufzuheben und das Patent in der Fassung des Hilfsantrag O
beschrankt aufrechtzuerhalten.

Fur den von der Patentinhaberin hilfsweise gestellten Antrag, fir den Fall, dass der
Senat eine ablehnende Entscheidung zu dem Hauptantrag oder einen der Hilfsan-
trdge beabsichtigt, welche auf Erwagungen gestltzt ist, die nicht Gegenstand des
bisherigen Verfahrens waren, der Patentinhaberin Gber diese Erwagungen in Kennt-
nis zu setzen und der Patentinhaberin eine Gelegenheit zur Stellungnahme zu ge-
ben, bestand keine Veranlassung. Denn die Entscheidung beziiglich des Hauptan-
trags war zweifellos auf Erwagungen gesttitzt, die Gegenstand des bisherigen Ver-
fahrens waren. So wurde die Patentinhaberin bereits im Zwischenbescheid vom 29.
November 2019 auf die Relevanz der aus dem Einspruchsverfahren bekannten
Druckschrift E4 hingewiesen. Zudem wurden die Vertreter der Anmelderin in der
mindlichen Verhandlung in Kenntnis gesetzt, dass die Gegenstande der erteilten
nebengeordneten Patentanspriiche gegentuber Druckschrift E4 nicht auf einer erfin-

derischen Tatigkeit beruhen kdnnten.

Die Auffassung der Patentinhaberin, Druckschrift E4 hétte in der mindlichen Ver-
handlung vor dem Deutschen Patent- und Markenamt keine Rolle gespielt, kann der
Senat nicht nachvollziehen, da im Beschluss der Patentabteilung zu lesen ist, ,dass
sich die mangelnde Patentfahigkeit des Streitpatentgegenstandes auch aus E4

ergibt".
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V.

Rechtsmittelbelehrung

Gegen diesen Beschluss steht den am Beschwerdeverfahren Beteiligten das
Rechtsmittel der Rechtsbeschwerde zu. Da der Senat die Rechtsbeschwerde nicht

zugelassen hat, ist sie nur statthaft, wenn gerigt wird, dass

1. das beschlieRende Gericht nicht vorschriftsmafig besetzt war,

2. bei dem Beschluss ein Richter mitgewirkt hat, der von der Austibung des
Richteramtes kraft Gesetzes ausgeschlossen oder wegen Besorgnis der
Befangenheit mit Erfolg abgelehnt war,

3. einem Beteiligten das rechtliche Gehdr versagt war,

4. ein Beteiligter im Verfahren nicht nach Vorschrift des Gesetzes vertreten war,
sofern er nicht der Fiihrung des Verfahrens ausdriicklich oder stillschweigend
zugestimmt hat,

5. der Beschluss aufgrund einer mindlichen Verhandlung ergangen ist, bei der
die Vorschriften tiber die Offentlichkeit des Verfahrens verletzt worden sind,
oder

6. der Beschluss nicht mit Griinden versehen ist.

Die Rechtsbeschwerde ist innerhalb eines Monats nach Zustellung des
Beschlusses beim Bundesgerichtshof, Herrenstr. 45 a, 76133 Karlsruhe, durch
einen beim Bundesgerichtshof zugelassenen Rechtsanwalt als Bevollmachtigten
schriftlich einzulegen.

Wickborn Kruppa Dr. Schwengelbeck Dr. Flaschke
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