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BESCHLUSS

In der Einspruchsbeschwerdesache

betreffend das Patent 10 2010 004 830

ECLI:DE:BPatG:2024:160424B18Wpat22.20.0



hat der 18. Senat (Technischer Beschwerdesenat) des Bundespatentgerichts auf
die mundliche Verhandlung vom 16. April 2024 unter Mitwirkung des Vorsitzenden
Richters Dipl.-Phys. Dr. Morawek sowie der Richter Dipl.-Ing. Veit, Dr.-Ing. Flaschke
und Dr. Nielsen

beschlossen:

Die Beschwerde wird zurtickgewiesen.

Grinde

Auf die am 15. Januar 2010 beim Deutschen Patent- und Markenamt eingegangene

Patentanmeldung 10 2010 004 830.5 ist das Streitpatent mit der Bezeichnung
»<Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten Teils”

erteilt und am 5. Oktober 2017 veré6ffentlicht worden. Auf den dagegen eingelegten
Einspruch der Einsprechenden ist das Patent durch den in der Anhérung vom
25. September 2019 verkindeten Beschluss der Patentabteilung 56 des Deutschen

Patent- und Markenamts widerrufen worden.

Zur Begrindung des Einspruchs wurden von der Einsprechenden u. a. folgende

Druckschriften genannt:
E2 DE 10 2005 060 713 A1,
E4 US 4 393 363,

E6 DE 10 2008 061 336 Al.



Gegen den Beschluss der Patentabteilung richtet sich die am 9. Dezember 2019

eingegangene Beschwerde der Patentinhaberin.

Mit Bezug auf die Offenbarung des Streitpatents und der Druckschriften E2 und E6
verweist die Beschwerdefihrerin auf Suchergebnisse im Internet zu den Begriffen
.integriert in einem Bauteil* und ,Bestlcken einer Leiterplatte” und nennt folgende

Webadressen:

www.supermagnete.de/werkstatt-magnete/uhu-max-repair-klebstoff-fuer-
magnete-wasserbestaendig-ohne-loesungsmittel WS-ADH-01, Befestigung

von Magneten mit UHU,

www.omega.de/prodinfo/widerstandsfuehler-baugruppe.html, Bauarten des

Temperatursensors PT100.

Die Patentinhaberin und Beschwerdefiihrerin beantragt:

1. Den Beschluss der Patentabteilung 56 des Deutschen Patent- und
Markenamts vom 25. September 2019 aufzuheben und das Patent Nr.
10 2010 004 830 mit der Bezeichnung ,Anordnung zur Bestimmung der
Winkellage eines drehbar gelagerten Teils* aufrechtzuerhalten.

2. Hilfsweise:

Ein Patent beschrankt aufrecht zu erhalten mit der Bezeichnung
“Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten

Teils" auf der Grundlage folgender Unterlagen:

- Patentanspriche gemald Hilfsantrag 1, gemdalR Schriftsatz vom
8. Oktober 2018,
- Beschreibung gemal Schriftsatz vom 8. Oktober 2018,

- Figuren gemaR der erteilten Fassung.

3. Weiter hilfsweise:



Ein Patent beschrankt aufrecht zu erhalten mit der Bezeichnung
“Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten

Teils" auf der Grundlage folgender Unterlagen:

- Patentanspriiche gemafR Hilfsantrag 2, gemafll Schriftsatz vom
8. Oktober 2018,
- Beschreibung gemal Schriftsatz vom 8. Oktober 2018,

- Figuren gemaR der erteilten Fassung.

. Weiter hilfsweise:
Ein Patent beschrankt aufrecht zu erhalten mit der Bezeichnung
“Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten

Teils" auf der Grundlage folgender Unterlagen:

- Patentanspriche gemal Hilfsantrag 3, gemaly Schriftsatz vom
9. Dezember 2019,
- Beschreibung gemalf Schriftsatz vom 9. Dezember 2019,

- Figuren gemalf der erteilten Fassung.

Die Patentinhaberin macht hierzu geltend, dass die Anspruchsfassungen jeweils

zulassig und patentfahig seien. Auf3erdem ist sie der Auffassung, dass auch der

Hilfsantrag 3 zulassig sei.

Die Einsprechende und Beschwerdegegnerin beantragt,

die Beschwerde zuriickzuweisen.

einer Merkmalsgliederung versehene erteilte Patentanspruch 1

(Hauptantrag) lautet:

»LAnordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten

Teils,



M2

M3

M4

M5

M6

M7

M8

M9

wobei am drehbar gelagerten Teil zumindest ein Dauermagnet

angeordnet ist,

wobei ein erster Sensor auf einer ersten Seite einer Leiterplatte
angeordnet ist, mit dem die Winkellage des drehbar gelagerten Teils

bestimmbar ist,

wobei ein zweiter Sensor auf der Leiterplatte angeordnet ist, mit dem

die Winkellage des drehbar gelagerten Teils ebenfalls bestimmbar ist,

wobei erster und zweiter Sensor nach unterschiedlichen

Wirkprinzipien funktionieren,
wobei der erste Sensor ein Kreuzhall-Sensor ist,

wobei mittels der Auswerteschaltung das Versagen oder den
fehlerhaften Betrieb eines der Sensoren erkennbar ist und daraufhin
nur die Signale eines der Sensoren zur Bestimmung der Winkellage

verwendet werden,

wobei der Dauermagnet formschlissig mit einem mit dem drehbar
gelagerten Teil verbundenen Aufnahmeteil oder direkt mit dem
drehbar gelagerten Teil verbunden ist, wobei der Dauermagnet eine
axial verlaufende Nut und/oder einen axial verlaufenden Schlitz
aufweist, mittels dessen die formschlissige Verbindung mit dem

Aufnahmeteil oder drehbar gelagerten Welle ausgefihrt ist,

der erste Sensor auf der dem Dauermagneten zugewandten Seite der
Leiterplatte angeordnet ist, wobei der zweite Sensor ebenfalls auf der
dem Dauermagneten zugewandten Seite der Leiterplatte angeordnet
ist, wobei der erste und der zweite Sensor in einem Bauteil integriert
ausgefihrt sind, so dass das Gehduse des ersten Sensors als

Gehause des zweiten Sensors fungiert.”



Der nebengeordnete Patentanspruch 2 nach Hauptantrag lautet:

~<Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten Teils,
wobei am drehbar gelagerten Teil zumindest ein Dauermagnet angeordnet ist,
wobei ein erster Sensor auf einer ersten Seite einer Leiterplatte angeordnet
ist, mit dem die Winkellage des drehbar gelagerten Teils bestimmbar ist, wobei
ein zweiter Sensor auf der Leiterplatte angeordnet ist, mit dem die Winkellage
des drehbar gelagerten Teils ebenfalls bestimmbar ist, wobei erster und
zweiter Sensor nach unterschiedlichen Wirkprinzipien funktionieren, wobei der
erste Sensor ein Kreuzhall-Sensor ist, wobei mittels der Auswerteschaltung
das Versagen oder den fehlerhaften Betrieb eines der Sensoren erkennbar ist
und daraufhin nur die Signale eines der Sensoren zur Bestimmung der
Winkellage verwendet werden, wobei der Dauermagnet formschlissig mit
einem mit dem drehbar gelagerten Teil verbundenen Aufnahmeteil oder direkt
mit dem drehbar gelagerten Teil verbunden ist, wobei der Dauermagnet eine
axial verlaufende Nut und/oder einen axial verlaufenden Schlitz aufweist,
mittels dessen die formschlissige Verbindung mit dem Aufnahmeteil oder
drehbar gelagerten Welle ausgefihrt ist, wobei der erste Sensor auf der dem
Dauermagneten zugewandten Seite der Leiterplatte angeordnet ist, wobei der
zweite Sensor auf der dem Dauermagneten abgewandten Seite der
Leiterplatte angeordnet ist.”

Wegen des Wortlauts der Unteranspriiche 3 und 4 nach Hauptantrag wird auf die

Akte verwiesen.

Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 1 entspricht dem erteilten Patentanspruch 1
unter Anflgen des folgenden Merkmals:

M10 _H1 wobei der Dauermagnet als Rundmagnet ausgefuhrt ist.



Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 2 entspricht dem erteilten Patentanspruch 1

unter Anflgen des folgenden Merkmals:

M10_H2 wobei der Dauermagnet als quaderférmiger Magnetkorper

ausgefiuhrt ist.

Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 3 entspricht dem erteilten Patentanspruch 1,

wobei in den Merkmalen M1 bis M4 durchgéngig

,Teil“ durch ,Welle*

und im Merkmal M9

»=angeordnet* durch ,bestickt"

ersetzt wurde. Zudem wurde das Merkmal M8 wie folgt geandert:

M8*

wobei der Dauermagnet formschlissig in eine Ausnehmung mit-eirem

eines mit demr drehbar gelagerten Fed Welle verbundenen
Aufnahmeteils oder direkt in_eine Ausnehmung wmit demr drehbar

gelagerten Fedl Welle werbunden eingesetzt ist, wobei der
Dauermagnet eine axial verlaufende Nut und/oder einen axial
verlaufenden Schlitz aufweist, mittels dessen die formschlissige
Verbindung mit dem Aufnahmeteil oder drehbar gelagerten Welle

ausgefuhrt ist,

Wegen des Wortlauts der nebengeordneten und der abhangigen Anspriiche in der

Fassung der Hilfsantrage 1 bis 3 wird auf die Akte verwiesen.

Wegen der weiteren Einzelheiten wird auf den Akteninhalt verwiesen.



Die Beschwerde wurde rechtzeitig eingelegt und ist auch sonst zulassig, ebenso
wie der vorangegangene Einspruch unstreitig zulassig war. Die Beschwerde hat
jedoch keinen Erfolg, weil der jeweilige Gegenstand des Patentanspruchs 1 in der
Fassung aller Antrage nicht auf einer erfinderischen Tatigkeit beruht (8§ 21 Satz 1
Nr. 1i. V. m. 8 4 PatG). Bei dieser Sachlage kann die Frage der Zulassigkeit der
geltenden Patentanspriche dahingestellt bleiben (vgl. BGH GRUR 1991, 120-122,

insbesondere 121, II.1 - Elastische Bandage).

1. Der Gegenstand des Streitpatents betrifft eine Anordnung zur Bestimmung der
Winkellage eines drehbar gelagerten Teils (vgl. Streitpatentschrift Abs. [0001]). Aus
der DE 10 2009 051 978 Al sei eine Anordnung zur Winkellageerkennung einer
Welle eines Elektromotors, aus der DE 10 2005 060 713 Al (E2) eine Anordnung
zur bertihrungslosen Messung eines Magnetfelds und aus der DE 102 33 080 Al
eine Sensoreinrichtung bekannt (vgl. Streitpatentschrift Abs. [0002] bis [0004]).

Das Streitpatent nennt als Aufgabe, eine Anordnung zur Winkellagebestimmung
weiterzubilden (vgl. Streitpatentschrift Abs. [0005]).

Das dem Streitpatent zugrunde liegende objektive technische Problem ist darin
zu sehen, eine gegenitber dem Stand der Technik verbesserte Anordnung zur
bertihrungslosen Drehwinkelmessung mit einer hohen Ausfallsicherheit

bereitzustellen (vgl. Streitpatentschrift, Abs. 0031).

Zur L6sung der Aufgabe ist eine Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines

drehbar gelagerten Teils gemaR Patentanspruch 1 vorgesehen. Hierbei sind ein

erster und ein zweiter Sensor gemeinsam in einem Bauteil integriert und auf der
einem Dauermagneten zugewandten Seite der Leiterplatte angeordnet. Zudem soll
die Aufgabe durch eine Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar

gelagerten Teils gemalR dem nebengeordneten Patentanspruch 2 geldst werden.




Hierbei ist der zweite Sensor auf der dem Dauermagneten abgewandten Seite der

Leiterplatte angeordnet.

Als Fachmann sieht der Senat einen Ingenieur mit Hochschulabschluss oder
entsprechendem akademischen Grad in der Fachrichtung Elektrotechnik oder
Mechatronik, der uber eine mehrjahrige Erfahrung in der Messtechnik verflgt.
AulRerdem besitzt er Konstruktionskenntnisse im Bereich drehbar gelagerter

Bauteile.

2. Einige der in den unabhangigen Patentanspriichen nach Hauptantrag und

nach den Hilfsantragen 1 bis 3 aufgeftihrten Merkmale bedtrfen der Auslegung.

Der Patentanspruch 1 nach Hauptantrag betrifft eine Anordnung zur Bestimmung

der Winkellage eines drehbar gelagerten Teils (Merkmal M21). Das drehbar
gelagerte Teil wird mit der Angabe im Merkmal M8 (,drehbar gelagerte Welle®)

insofern konkretisiert, als dass es sich dabei um eine Welle handelt.

Die Anordnung umfasst einen Dauermagneten, der am drehbar gelagerten Teil bzw.

der Welle angeordnet ist (vgl. Fig. 1 bis 3; Merkmal M2).

Des Weiteren umfasst die Anordnung einen ersten und einen zweiten Sensor sowie
eine Auswerteschaltung. Beide Sensoren sind auf einer Leiterplatte angeordnet und
zur Detektion der Winkellage des drehbar gelagerten Teils ausgebildet (Merkmale
M3, M4).

Gemald Merkmal M5 ist vorgesehen, dass der erste Sensor und der zweite Sensor
nach unterschiedlichen Wirkprinzipien funktionieren. Im Absatz [0031] der
Streitpatentschrift wird ausgefuhrt, dass dadurch die Ausfallsicherheit der
Anordnung erhoht wird. Denn bei verschiedenen Wirkprinzipien seien verschiedene
Grollen kritisch. Dies versteht der Fachmann dahingehend, dass die beiden

Sensoren auf unterschiedlichen Messprinzipien basieren.

Der erste Sensor soll konkret ein Kreuzhall-Sensor sein (Merkmal M6). Der

Fachmann weiR3, dass ein Kreuzhall-Sensor anstelle nur eines Hallelements vier
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Hallelemente verwendet, wodurch das Magnetfeld in zwei senkrecht zueinander
stehenden Richtungen erfasst werden kann, und der Sensor damit auch fur

Winkelmessungen bis 360° geeignet ist.

Das Wirkprinzip des zweiten Sensors bleibt offen. Weder im Anspruch noch in der

Beschreibung wird der zweite Sensor bzw. dessen Messprinzip ndher beschrieben.

Merkmal M7 sieht vor, dass die Auswerteschaltung das Versagen oder einen
fehlerhaften Betrieb eines der Sensoren erkennt. In einem solchen Fall sollen nur
die Signale eines Sensors zur Bestimmung der Winkellage verwendet werden. Dies
bedeutet nichts anderes, als dass bei Ausfall eines der Sensoren zur Bestimmung
der Winkellage die Signale des intakten Sensors verwendet werden (vgl. Abs.
[0008]). Wie der Ausfall eines Sensors erkannt wird, ist im Streitpatent nicht weiter

ausgefuhrt.

Gemall Merkmal M8 ist der Dauermagnet formschlissig mit der Welle oder
alternativ mit einem mit der Welle verbundenen Aufnahmeteil verbunden. Dabei soll

der Dauermagnet eine axial verlaufende Nut und/oder einen axial verlaufenden

Schlitz aufweisen, mittels dessen die formschlissige Verbindung mit einem
Aufnahmeteil oder direkt mit der Welle ausgefihrt ist. Hier erkennt der Fachmann
eine Divergenz zwischen dem Wortlaut des Anspruchs und der dazugehdrigen
Beschreibung bzw. den Figuren. Wahrend im Anspruch eine axial verlaufende Nut
vorgesehen ist, ergibt sich aus der Beschreibung im Absatz [0029] in Verbindung

mit der Figur 5 eine radial verlaufende Nut (8) am Magnetkdrper (9).

B2 1

Fig. 5
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Folglich ist das Merkmal M8 im Lichte der gesamten Offenbarung dahingehend
auszulegen, dass die axial verlaufende Nut als eine Ausnehmung im

Dauermagneten in radialer Richtung zur Drehachse zu verstehen ist.

Merkmal M9 beschreibt die Anordnung der Sensoren auf der Leiterplatte. Wie in
dem Ausfiuhrungsbeispiel der Figur 3 gezeigt, sollen beide Sensoren auf der dem
Dauermagneten (3) zugewandten Seite der Leiterplatte (1) angeordnet sein. Der

erste und der zweite Sensor sind dabei in_einem Bauteil integriert. Dies deutet

darauf hin, dass beide Sensoren auf einem einzigen Chip angeordnet sein sollen.

1\‘

/'\4 :%3 “&\5
]

l

Der nebengeordnete Patentanspruch 2 betrifft wie auch der Anspruch 1 eine

Fig. 3

Anordnung zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten Teils mit den
wortgleichen Merkmalen M1 bis M8. Im Gegensatz zum Anspruch 1 nach
Hauptantrag ist nicht vorgesehen, dass beide Sensoren in einem Chip integriert sind
(vgl. Fig. 3), sondern dass — wie in Figur 6 gezeigt - der zweite Sensor (7) auf der
dem Dauermagneten abgewandten Seite der Leiterplatte (1) angeordnet ist.

2
£
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Fig. 6
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In der Fassung des Hilfsantrag 1 sieht der Patentanspruch 1 vor, dass der
Dauermagnet als Rundmagnet (9) ausgefuhrt ist (vgl. Fig. 5; Merkmal M10_H1).

B2 1

Fig. 5

In der Fassung des Hilfsantrag 2 sieht der Patentanspruch 1 vor, dass der
Dauermagnet als quaderférmiger Magnetkorper (6) ausgefuhrt ist (vgl. Fig. 4;
Merkmal M10_H2).

B1 6 M

/ 2

N
~1
Fig. 4
Im Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 3 ist prazisiert, dass das drehbar gelagerte
Teil eine ,Welle* ist und die Leiterplatte mit den Sensoren ,bestlckt” ist. Der
Dauermagnet soll entsprechend Merkmal M8* formschlissig in eine Ausnehmung
eines mit der drehbar gelagerten Welle verbundenen Aufnahmeteils oder direkt in
eine Ausnehmung der drehbar gelagerten Welle eingesetzt sein. Da ohne eine
Spezifikation der Magnetgeometrie sowohl eine Ausnehmung in der Welle bzw. dem
Aufnahmeteil als auch eine Aussparung im Dauermagneten zur Formschlussigkeit
beitragen kénnen, ist das Merkmal M8* so auszulegen, dass der Dauermagnet eine
radial verlaufende Aussparung aufweist, zumindest mittels der die formschliissige

Verbindung ausgefihrt ist.
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3. Der jeweilige Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hauptantrag und nach
den Hilfsantrdgen 1 bis 3 ist durch den Stand der Technik nahegelegt und somit
nicht patentfahig (8 21 Abs. 1 Nr. 1i. V. m. § 4 PatG).

a. Der Gegenstand des Patentanspruchs 1 gemaR Hauptantrag ergibt sich far
den Fachmann in naheliegender Weise aus der Lehre der Druckschrift E2 in
Verbindung mit seinem Fachwissen, wie es durch die Druckschrift E4 belegt ist und

beruht damit nicht auf einer erfinderischen Tatigkeit.

Die Druckschrift E2, auf die sich auch der Beschluss der Patentabteilung stitzt,
betrifft eine Sensoranordnung zur berthrungslosen Messung eines Magnetfeldes.
Die Sensoranordnung soll fir die Drehwinkelbestimmung in verschiedenen
Anwendungen eingesetzt werden konnen, so z. B. in der Automobiltechnik (vgl.
Abs. [0002] u. [0039], Anspruch 18 u. Fig. 6). Figur 6 zeigt eine Ausfuihrungsform,
bei welcher mehrere magnetfeldsensitive Elemente auf einem Chip die Ausrichtung

der Feldlinien eines rotierenden diametralen Dauermagneten erfassen.

FIG 6

N~

SERNTART

Ein drehbar gelagertes Teil, dessen Drehwinkel bestimmt werden soll, oder eine
Geberwelle wird in der Druckschrift E2 nicht ausdricklich angegeben. Aus der Sicht

des Fachmanns ist aber eine drehbar gelagerte Welle, an deren einem Ende der
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Magnet befestigt ist, fur die Ausfihrung der in der Druckschrift E2 beschriebenen
Lehre unerlasslich und bedarf keiner besonderen Offenbarung (vgl. BGH, Urteil vom
16. Dezember 2008 — X ZR 89/07 —, BGHZ 179, 168 - 186 - Olanzapin, 2. Leitsatz).
Insbesondere fur Automobilanwendungen, wie zum Beispiel fur die
Drehwinkelbestimmung in einem Steer-by-Wire-Lenksystem (vgl. Absatz [0002]),
gehort eine drehbar gelagerte Welle grundséatzlich zu dem rotierenden Magneten.
Das Merkmal M1 ist daher in der E2 offenbart.

Mithin offenbart Figur 6 implizit einen an einem drehbar gelagerten Tell
angeordneten Dauermagneten (Merkmal M2). Dieser ist als ein diametral
magnetisierter Rundmagnet dargestellt.

Die Anordnung umfasst eine Sensoreinheit (Sensorstapel 1) mit zwei tbereinander
geschichteten, als Sensoren zu verstehenden, Magnetfeldsensorkdrpern (20, 40).
Der erste Sensor (20) verfugt Uber mehrere magnetfeldsensitive Elemente, mit
denen die Winkellage des Magneten und damit der drehbar gelagerten Welle
bestimmbar ist (vgl. Fig. 1, 4B u. 6, Abs. [0005], [0014], [0076] u. Anspriiche 1 bis
3). Der erste Sensor (20) ist auf einem als Leiterplatte ausgebildeten Tragerkorper
(5) angeordnet (vgl. Abs. [0038], [0066], [0067], [0076] u. [0036] u. Fig. 1, 4B u. 6;
Merkmal M3). Auch der zweite Sensor (40) verfigt Uber mehrere
magnetfeldsensitive Elemente, mit denen die Winkellage der Welle bestimmbar ist
(vgl. Fig. 1 u. Abs. [0005], [0014], [0076] u. Anspriche 1 bis 3). Der zweite Sensor
(40) ist entsprechend Merkmal M4 auf der Leiterplatte (5) angeordnet (vgl. Abs.
[0038], [0054] u. Fig. 1, 5A, 6).

Zur Erhdéhung der Ausfallsicherheit weisen die beiden Sensoren (20) und (40)
Sensorelemente mit unterschiedlichen Wirkprinzipien auf, mit denen das
Magnetfeld redundant bestimmt werden kann (vgl. Abs. [0006] bis [0009], [0042],
[0043], Anspriche 2 u. 3). In einer Ausfuhrungsform kénnen die Sensorelemente
des ersten Sensors (20) Hallelemente sein (vgl. Abs. 0009 u. Anspruch 2). Die
Sensorelemente des zweiten Sensos (40) kobnnen optional als
magnetfeldempfindliche Feldeffekttransistoren, als GMR- oder als AMR-Sensoren
ausgebildet sein (Abs. [0008], [0011] u. Anspriche 2, 3). Somit offenbart die



-15 -

Druckschrift E2 einen ersten und einen zweiten Sensor, die beide entsprechend

Merkmal M5 nach unterschiedlichen Wirkprinzipien funktionieren.

In der Ausfuhrungsform nach Figur 4B umfasst der erste Sensor (20) ein
Magnetsensorarray (26) mit vier magnetfeldsensitiven Elemente (23, 23, 24, 24").
Werden als Sensorelemente - wie im Anspruch 2 vorgeschlagen - Hallelemente
verwendet, ergibt sich ein erster Sensor mit vier integrierten Hallelementen. Im
Hinblick auf einen vollen Messbereich von 360° erkennt der Fachmann in den
Figuren 4B und 6 eine Arrayanordnung, in welcher polar angeordnete Hallelemente
zumindest teilweise orthogonal zueinander positioniert sind (vgl. Abs. [0014]). Einen
solchen Sensor versteht der Fachmann als Kreuzhall-Sensor (Merkmal M6).

FIG 4B s
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Die Sensoren (20) und (40) kénnen jeweils eine Magnetfeldauswerteschaltung
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umfassen (vgl. Abs. [0026]), an welcher jeweils ein Diagnosesignal abgreifbar sein
kann, z. B. zur Erkennung eines zu geringen Magnetfeldes oder des Ausfalls eines
Sensorelements (vgl. Abs. [0028]). Auch ist eine Verknipfungsschaltung (10)
offenbart, welche mit den Magnetfeldauswerteschaltungen verbunden ist, die je ein
digitales und/oder analoges magnetfeldsensitives Signal ausgeben kdnnen, die von
der Verknupfungsschaltung zur Bereitstellung der Winkelinformation verglichen
werden (vgl. Abs. [0026] bis [0029] u. Anspiuche 14 wu. 22). Die
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Verknupfungsschaltung kann dazu ausgebildet sein, ein Ausgangssignal auch dann
abzugeben, wenn von vier zugefuhrten Signalen nur drei n&herungsweise
Ubereinstimmen, eines aber abweicht (vgl. Abs. [0029], Anspruch 22) und eine
Winkelinformation unter Berilicksichtigung der betriebszustandsabhéngigen
Diagnosesignale bereitzustellen (vgl. Anspruch 25). Dadurch werde ermdglicht,
dass auch bei einem Sensorausfall ein Sensorausgangssignal ausgegeben werden
kann (vgl. Abs. [0085]). Der Fachmann geht dabei davon aus, dass bei einem
Ausfall eines der Sensoren nur die Signale eines der intakten Sensoren verwendet
werden (Merkmal M7).

Des Weiteren offenbart die E2, dass der erste Sensor (20) auf der dem
Dauermagneten zugewandten Seite der Leiterplatte (5) angeordnet ist. Der zweite
Sensor (40) ist ebenfalls auf der dem Dauermagneten zugewandten Seite der

Leiterplatte angeordnet (vgl. Fig. 1, 4B, 6).

Beide Sensoren (20, 40) sind in einem Bauteil 11 integriert ausgefuhrt, so dass das
Gehause des ersten Sensors (20) auch als Gehause des zweiten Sensors (40)
fungiert (vgl. Abs. [0047]). Somit ist auch das Merkmal M9 offenbart.

Die Druckschrift E2 macht keine Angaben dazu, wie der Magnet mit der Welle bzw.
dem drehbar gelagerten Teil, an dem der Drehwinkel bestimmt werden soll,
verbunden ist. Demzufolge wird auch keine formschlissige Verbindung mit einer

Nut beschrieben.
Das Merkmal M8 ist damit nicht in der Druckschrift E2 offenbart.

Ausgehend von der Figur 6 der Druckschrift E2 wird sich der Fachmann tberlegen,
wie der dort dargestellte Dauermagnet mit der Geberwelle einer bestimmten
Anwendung (z. B. Lenksystems eines Fahrzeugs) verbunden werden kann, damit
die Winkellage des drehbar gelagerten Teils (z. B. Lenkwinkel) zuverléassig bestimmt
werden kann. Dabei wird er nach einer geeigneten Befestigungsmethode fir den
Magneten am Ende der Welle suchen. Entgegen der Auffassung der
Beschwerdefuhrerin kommt eine stoffschlissige Verbindung (z. B. durch Kleben,

Loten oder Schweil3en) fir den Fachmann nicht in Betracht. Klebstoffe durchlaufen
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einen Alterungsprozess, der die Festigkeit der Verbindung und damit die Sicherheit
der Sensorik negativ beeinflussen kdnnte. Insbesondere im Kraftfahrzeugbereich,
in welchem der Sensor Vibrationen, Temperaturschwankungen und dynamischen
Belastungen ausgesetzt ist, ist eine Befestigung des Magneten durch Kleben schon
aus sicherheitstechnischen Uberlegungen heraus nicht naheliegend. AuRerdem
sollte der Winkelsensor bei einem Defekt leicht austauschbar sein. Schweif3- und
Loétverbindungen sind fir magnetische Werkstoffe nicht geeignet, da sie durch die
hohen Temperaturen ihre magnetischen Eigenschaften verlieren kénnen bzw. ihre
Struktur beschéadigt werden konnte. Auch eine kraftschliissige Verbindung durch
Verpressen (z. B. mit Spannbuchsen) bietet keine zuverlassige Befestigung. Bei
Anwendungen mit hohen Vibrationen kénnte sich die Verbindung mit der Zeit

lockern.

Eine formschlussige Verbindung hingegen ist eine fur den Fachmann Ubliche
konstruktive Malinahme, den Magneten - ohne Bedarf einer Vorspannung und bei
gleichzeitig hoher Sicherheit gegeniber einem Lésen durch Vibration und

dynamischen Belastungen - an einer Welle anzubringen.

Dem Fachmann ist aufgrund seines Fachwissens bekannt, dass eine zur
Bewegungsrichtung senkrecht verlaufende Nut ein geeignetes Mittel ist, damit zwei
Konstruktionselemente ineinander greifen kdnnen und vor ungewollten
Verdrehungen zueinander geschutzt sind. Zwischen der Welle und dem Magneten
ist dadurch eine exakte Drehwinkellbertragung sichergestellt. Insbesondere stellt
eine radial ausgebildete Aussparung am Magneten eine fur den Fachmann
naheliegende Ausgestaltung dar, da auf diese Weise die Magnetgeometrie an der
den Sensoren zugewandten Magnetseite nicht weiter beeinflusst wird. Als Beleg flr
das Fachwissen dient beispielsweise die Druckschrift E4. Um einen
Dauermagneten formschlissig mit einem Aktor verbinden zu kénnen, wird dort
vorgeschlagen, den Dauermagneten 2 mit einer Nut (straight groove 14)
auszugestalten (vgl. E4, Fig. 3 u. Sp. 2, Z. 59-66).
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(Ausschnitt aus Figur 3).

Nachdem auch in den in der Druckschrift E2 genannten Automobilanwendungen
eine dauerhafte und exakte DrehwinkelUbertragung relevant ist, wendet der
Fachmann das aus Druckschrift E4 Bekannte, namlich eine formschlissige
Verbindung mit einer radial verlaufenden Nut, auf die Anordnung der Druckschrift
E2 zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten Teils an. Das
bedeutet, dass der Dauermagnet formschliussig mit dem drehbar gelagerten Tell
verbunden ist, wobei der Dauermagnet eine radial verlaufende Nut aufweist, mittels
dessen die formschlissige Verbindung mit der drehbar gelagerten Welle ausgefihrt
ist (Merkmal M8).

Der Gegenstand des erteilten Patentanspruchs 1 beruht damit ausgehend von der
Druckschrift E2 in Verbindung mit dem Fachwissen des Fachmanns, beispielhaft

belegt durch die Schrift E4, nicht auf einer erfinderischen Tatigkeit.

Der Patentanspruch 1 gemalf Hauptantrag ist damit nicht patentfahig.

b. Auch die im Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 1 vorgenommene Anderung

kann die Patentfahigkeit nicht begrinden.

In der Fassung des Hilfsantrags 1 unterscheidet sich der Patentanspruch 1 von
Anspruch 1 des Hauptantrags lediglich darin, dass zusatzlich das Merkmal M10_H1
angefugt wurde, wonach der Dauermagnet als Rundmagnet ausgefuhrt ist. Wie
bereits zum Hauptantrag ausgefthrt, offenbart die Druckschrift E2 eine Anordnung
zur Bestimmung der Winkellage eines drehbar gelagerten Teils mit einem

Dauermagneten, der als Rundmagnet ausgefihrt ist (vgl. Fig. 6 u. Anspruch 19).
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N

Ausschnitt aus Figur 6.

Damit ist auch der Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach Hilfsantrag 1 fir den
Fachmann in Kenntnis von Druckschrift E2 in Verbindung mit Fachwissen, wie es
durch Druckschrift E4 belegt ist, nahegelegt. Der Gegenstand des Patentanspruchs

1 nach Hilfsantrag 1 beruht damit nicht auf einer erfinderischen Téatigkeit.

c. Nichts Anderes gilt fur den Gegenstand des Patentanspruchs 1 nach
Hilfsantrag 2.

Die Ausbildung des Dauermagneten als quaderférmigen Magnetkorper, wie dies
Anspruch 1 des Hilfsantrags 2 im Merkmal M10_H2 beansprucht, kann eine
erfinderische Téatigkeit ebenfalls nicht begriinden, denn die Lehre der Druckschrift
E2 umfasst auch Dauermagneten, die quaderférmig ausgefuhrt sind.
Quaderférmige Magnetkdrper gehéren zu den fur den fur den Fachmann dblichen
Bauformen von Stabmagneten, welche im Anspruch 19 der E2 explizit offenbart
werden. Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 2 ist somit ebenfalls nicht
patentfahig.

d. Auch die in Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 3 vorgenommene Anderung
kann die Patentfahigkeit nicht begriinden.

Der Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 3 entspricht dem erteilten Patentanspruch 1,
wobei einige Merkmale konkretisiert wurden. So wurde in den Merkmalen M1 bis
M4 durchgangig der Begriff , Teil“ durch ,Welle“ ersetzt. Diese Anderung ist jedoch
nicht dazu geeignet, den Gegenstand des Anspruchs 1 gegenuber der Druckschrift

E2 abgrenzen zu kénnen, zumal auch der erteilte Anspruch 1 bereits von einer
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Welle als drehbar gelagertes Teil ausgeht (vgl. hierzu die Ausfihrungen im
Abschnitt zur Auslegung). Wie im Abschnitt zum Hauptantrag ausgefuhrt, ist auch
in der Druckschrift E2 ein rotierender Magnet, der an einer drehbar gelagerten

~Welle* angeordnet ist, implizit offenbart.

Auch die Anderung des Begriffs ,angeordnet” zu ,bestiickt* kann eine erfinderische
Tatigkeit nicht begriinden. Denn Druckschrift E2 offenbart bereits eine Bestlickung
der Leiterplatte - auch wenn dieser Begriff explizit nicht verwendet wird. In den
Absatzen [0079] wund [0080] wird beschrieben, dass der zweite
Magnetfeldsensorkdrper (40) Gber Bumps (12, 12°) mit dem als Leiterplatte zu
verstehenden Tragerkorper (5) elektrisch leitend verbunden ist. Die leitenden
Verbindungen (47, 47°) sind dabei als Durchkontaktierungen ausgebildet. Der erste
Magnetfeldsensorkdrper (20), der mechanisch auf dem Magnetfeldsensorkérpern
(40) befestigt ist, wird mittels eines Bonddrahtes (7) an die Leiterplatte (5) elektrisch
leitend angeschlossen (vgl. Fig. 5A). Die Leiterplatte wird damit mit dem ersten
Sensor (20) und dem zweiten Sensor (40) bestickt. Die Verbindungsschicht (8)
zwischen dem Sensorkorper (20) und dem Tragerkorper (5) ist als Underfiller zu
verstehen, der bei der Bestickung von Leiterplatten oder allgemein von
elektronischen Bauelementen auf einer Leiterplatte zum Einsatz kommt, um die
mechanische Stabilitdt der Sensoranordnung und den Schutz der Bonddréhte zu

erhohen.

FIG 5A
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Bei der Konkretisierung im Merkmal M8*, wonach der Magnet (zuséatzlich) in eine
Ausnehmung eines mit der Welle verbundenen Aufnahmeteils eingesetzt ist,
handelt es sich um eine einfache, fachibliche MaRhahme des Fachmanns, welche
nicht geeignet ist, eine erfinderische Tatigkeit zu begriinden. Denn eine Halterung
des Magneten in Form einer Ausnehmung stellt eine leicht umzusetzende und dem
Fachmann bekannte konstruktive Mal3nahme dar, welche den Magneten auf der

Welle fixiert und gegen ein Verschieben entlang der radialen Nut sichert.

Damit ergibt sich auch der Gegenstand gemafd Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag
3 fur den Fachmann in naheliegender Weise aus einer Kenntnis der Druckschrift E2
in Verbindung mit Druckschrift E4, die als Beleg fiur das Fachwissen dient. Der

Patentanspruch 1 nach Hilfsantrag 3 ist somit ebenfalls nicht patentfahig.

4. Mit dem jeweils nicht patentfahigen Patentanspruch 1 nach Hauptantrag und
nach den Hilfsantrdgen 1 bis 3 fallt auch der jeweils nebengeordnete
Patentanspruch 2 sowie die abhangigen Anspriche 3 und 4 nach Hauptantrag und
der abhangige Anspruch 3 nach Hilfsantrag 3 (vgl. BGH, Beschluss vom 27. Juni
2007 — X ZB 6/05, GRUR 2007, 862, Amtlicher Leitsatz und Abschnitt Ill. 3. a) cc)

— Informationstibermittlungsverfahren II).

5.  Nachdem die jeweiligen Anspruchssatze nach Hauptantrag bzw. nach den
Hilfsantrdgen 1 bis 3 nicht schutzfahig sind, war die Beschwerde der

Patentinhaberin zuriickzuweisen.
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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 beschlielRende Gericht nicht vorschriftsmaliig besetzt war,

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

3. einem Beteiligten das rechtliche Gehor versagt war,

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

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

6. der Beschluss nicht mit Grinden 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.

Dr. Morawek Veit Dr. Flaschke Dr. Nielsen



