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Der X. Zivilsenat des Bundesgerichtshofs hat auf die mindliche Verhandlung
vom 19. Mai 2020 durch die Richter Dr. Bacher und Hoffmann, die Richterinnen

Dr. Kober-Dehm und Dr. Marx sowie den Richter Dr. Rensen

fur Recht erkannt:

Die Berufung gegen das Urteil des 2. Senats (Nichtigkeitssenats)
des Bundespatentgerichts vom 8. Februar 2018 wird auf Kosten

der Klagerin zuriickgewiesen.

Von Rechts wegen



Tatbestand:

Der Beklagte ist Inhaber des mit Wirkung fir die Bundesrepublik
Deutschland erteilten europaischen Patents 2 132 528 (Streitpatents), das am
15. April 2003 unter Inanspruchnahme einer deutschen Prioritat vom 5. April
2007 angemeldet wurde und einen Drehratensensor betrifft. Patentanspruch 1,
auf den 16 weitere Anspriche zurtickbezogen sind, lautet:

Drehratensensor zur Detektion einer Drehung Q, um die der Sensor gedreht
wird,

wobei der Sensor ein Substrat und eine Antriebs- und Detektionsanordnung
aufweist, die sich im Wesentlichen flachig in einer x-y-Ebene oberhalb der Sub-
stratoberflache befindet,

wobei die Antriebs- und Detektionsanordnung eine Antriebsmasse (4) und eine
Detektionsmasse (3) aufweist, die in unterschiedlichen Abstanden von einem
Zentrum (Z) der Detektionsanordnung symmetrisch um dieses Zentrum herum
angeordnet sind und

deren Schwingungsmoden teilweise aufeinander Ubertragen werden kdnnen
und teilweise entkoppelt sind,

wobei die Drehung Q dadurch detektiert wird, dass eine Verkippung der Detek-
tionsmasse aus der Flachenebene der Antriebs- und Detektionsanordnung her-
aus detektiert wird,

wobei diejenige der beiden Massen (3, 4), die einen gréfieren Abstand zu dem
genannten Zentrum aufweist, unter der Einwirkung von Corioliskraft aus der ge-
nannten Flachenebene heraus verkippen kann,

dadurch gekennzeichnet, dass

die genannte verkippbare Masse (3, 4) Uber symmetrisch angeordnete Aul3en-
anker (7) mit dem Substrat derart verbunden ist, dass die Rickstellung der ge-
nannten Verkippung durch die Aul3enanker (7) unterstitzt wird.

Die Klagerin hat das Streitpatent wegen unzuldssiger Erweiterung, man-
gelnder Ausfuhrbarkeit und fehlender Patentfahigkeit angegriffen. Der Beklagte

hat das Schutzrecht in der erteilten Fassung verteidigt.



Das Patentgericht hat das Streitpatent im Umfang seines Anspruchs 9 fur
nichtig erklart und im Ubrigen die Klage abgewiesen. Dagegen richtet sich die
Berufung der Klagerin, mit der sie das Ziel der Nichtigerklarung wegen fehlen-

der Patentfahigkeit weiterverfolgt. Der Beklagte tritt dem Rechtsmittel entgegen.

Entscheidungsgrinde:

Die zulassige Berufung ist unbegrindet.

l. Das Streitpatent betrifft einen mikromechanischen Inertialsensor

zur Messung von Drehraten (Vibrationsgyroskop).

1. Nach den Ausfuhrungen in der Streitpatentschrift beruhen mikro-
mechanische Drehratensensoren zur Ermittlung der Drehrate bzw. Rotations-
geschwindigkeit eines Objekts haufig auf dem Prinzip, dass die Corioliskraft
Bewegungsenergie von einer Primarschwingung (primare Schwingungsmode)
in eine Sekundarschwingung (sekundare Schwingungsmode) einkoppelt. Die
Amplitude dieser Sekundéarschwingung sei proportional zur Drehrate des Ge-

samtsystems (Abs. 2).

Im Stand der Technik seien verschiedene Ausfuhrungsformen auf der
Grundlage dieses Prinzips bekannt gewesen. Bei einem mechanisch entkoppel-
ten Sensor werde eine Antriebsmasse zu einer oszillierenden Primé&rschwin-
gung in einer x-y-Ebene angeregt. Die Antriebsmasse sei Uber Verbindungs-
glieder mit einer Detektionsmasse verbunden. Eine durch Drehung induzierte
Corioliskraft fuhre zu einer Auslenkung in einem zweiten Freiheitsgrad. Die Ent-
kopplung kénne dadurch bewirkt werden, dass die Detektionsmasse nur einen
einzigen Bewegungsgrad besitze. Alternativ kbnne die Antriebsmasse so auf-
gehangt werden, dass sie nicht aus der x-y-Ebene verkippt oder ausgelenkt
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werden konne (Abs. 8). Die Schwingungsmoden konnten in allen Varianten
Translations- und Rotationsbewegungen sein (Abs. 10).

Wahrend der Fertigung oder der Lebensdauer solcher Sensorelemente
kénne es zu einem unbeabsichtigten Kontakt zwischen den beweglichen und
feststehenden Elementen kommen, etwa durch mechanische Stol3e oder Vibra-
tionseinwirkungen. Wenn die Ruckstellkrafte zu klein seien, kbnne aufgrund von
Adhasionskraften die Auslenkung zeitweise oder dauerhaft aufrechterhalten
werden (sticking). Dem kénne durch Erhéhung der Ruckstellkrafte entgegen-

gewirkt werden. Dadurch werde jedoch auch das Nutzsignal reduziert (Abs. 27).

2. Der Erfindung liegt vor diesem Hintergrund das technische Prob-
lem zugrunde, einen Drehratensensor zur Verfigung zu stellen, der bei mdg-
lichst hoher Sensitivitat eine verbesserte Robustheit gegeniber Umgebungs-

einwirkungen aufweist.

3. Zur Losung dieses Problems schlagt das Streitpatent einen

Drehratensensor vor, dessen Merkmale sich wie folgt gliedern lassen:

1 Der Drehratensensor dient der Detektion einer Dre-

hung Q, um die der Sensor gedreht wird.

2 Der Sensor weist ein Substrat und eine Antriebs- und
Detektionsanordnung auf, die sich im Wesentlichen
flachig in einer x-y-Ebene oberhalb der Substratober-

flache befindet.

2.1 Die Antriebs- und Detektionsanordnung weist eine
Antriebsmasse (4) und eine Detektionsmasse (3)
auf, die in unterschiedlichen Abstdnden von einem
Zentrum (Z) der Detektionsanordnung symmetrisch

um dieses Zentrum herum angeordnet sind.
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2.2 Die Schwingungsmoden der Antriebs- und Detekti-
onsanordnung koénnen teilweise aufeinander Uber-

tragen werden und sind teilweise entkoppelt.

3 Die Drehung Q wird dadurch detektiert, dass eine
Verkippung der Detektionsmasse aus der Flachen-
ebene der Antriebs- und Detektionsanordnung her-

aus detektiert wird.

4 Diejenige der beiden Massen (3, 4), die einen grol3e-
ren Abstand zu dem genannten Zentrum aufweist,
kann unter der Einwirkung von Corioliskraft aus der

genannten Flachenebene heraus verkippen.

5 Die verkippbare Masse (3, 4) ist Uber symmetrisch
angeordnete Aul3enanker (7) mit dem Substrat derart
verbunden, dass die Rickstellung der genannten
Verkippung durch die AuBenanker (7) unterstitzt

wird.
4. Einige Merkmale bedurfen der Erlauterung.

a) Merkmal 2.2 sieht eine teilweise Entkopplung der beiden Massen
vor, wie sie in der Beschreibung als eines der aus dem Stand der Technik be-
kannten Funktionsprinzipien dargestellt ist. Die beiden Massen mussen danach
so miteinander verbunden sein, dass nicht alle Schwingungsmoden vollstandig

Ubertragen werden.

Das zugrunde liegende Prinzip wird in der Beschreibung anhand der
schematischen Darstellung in der nachfolgend wiedergegebenen Figur 1 erlau-

tert.
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Figur 1 SO

Die Antriebsmasse 4 und die Detektionsmasse 3 sind mit zwei Transfer-
federn 6 miteinander verbunden (Abs. 40). Diese sind so ausgelegt, dass die
Detektionsmasse 3 nur der Bewegung folgt, die durch die Corioliskraft induziert
wird. Der oszillatorischen Primérbewegung der Antriebsmasse 4 kann sie im
Idealfall hingegen nicht folgen. Dies kann dadurch bewirkt werden, dass die
Feder 6 in den entsprechenden (lateralen) Freiheitsgraden nicht eingeschrankt
ist, oder dadurch, dass die Aufhangung 5, mit der die Detektionsmasse 3 am
Substrat befestigt ist, um die z-Achse oder Biegebewegungen aus der z-Achse
heraus starr ist (Abs. 40). Die lateralen Freiheitsgrade kénnen zum Beispiel mit-
tels einer Biegefeder eingeschréankt werden, die rotatorischen Freiheitsgrade

durch eine Anordnung aus mehreren Biegefedern (Abs. 41).

Bei dem Ausfuhrungsbeispiel, das in der nachfolgend wiedergegebenen
Figur 2 dargestellt ist, sind die Antriebsmasse 4 und die Detektionsmasse 3 mit

zwei Transferfedern 6 miteinander verbunden.
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Figur 2

Die Federn 6 sorgen fiur einen Transfer des Detektions-
Bewegungsmoments auf die Detektionsmasse 3 (Abs. 45). Sie sind zugleich so
ausgelegt, dass die Antriebsschwingung zumindest zum Teil entkoppelt ist.
Nach der Beschreibung ist es dennoch vorteilhaft, wenn ein Ruckstellmoment
auf die innere Masse einwirkt, so dass ein Ubertragenes Kraftmoment der Ring-
schwingung unterdriickt oder kompensiert wird. Dies kann dadurch geschehen,

dass die innere Masse an einem zentralen Anker 5 befestigt wird (Abs. 54).
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b) Von zentraler Bedeutung fur die Erreichung der angestrebten Ziele
sind die in Merkmal 5 vorgesehenen Aul3enanker 7, die so mit dem Substrat
verbunden sind, dass sie die Ruckstellung einer aufgrund der Corioliskraft ein-

getretenen Verkippung unterstitzen.

Die Funktion dieser Aul3enanker ist in Figur 1 ebenfalls schematisch dar-
gestellt. Dort verbindet das Aul3enfederelement 7 die Antriebsmasse 4 mit ei-

nem im Substrat ausgebildeten Ankerpunkt 2.

Bei dem in Figur 2 dargestellten Ausflihrungsbeispiel ist die Antriebs-
masse 4 mit symmetrisch angeordneten Auf3enankern 7 mit dem Substrat ver-
bunden, wie dies Merkmal 5 vorsieht. Diese &uf3eren Federn erhdhen die Rick-
stellkrafte in den kritischen AuRenbereichen und gleichen Prozessinhomogeni-
taten aus (Abs. 43 und 48). AuBerdem wird die Neigung zum Festkleben nach
einem Schock oder aufgrund von Vibrationseinwirkung beseitigt oder stark re-
duziert, da die Ruckstellkrafte der Auf3enanker ihre Angriffspunkte in der N&he
der Aufschlagstellen haben und deshalb ein Festkleben dort unterbinden. Zu-
dem wird die Stéranfalligkeit bei Schock- oder Vibrationseinwirkung erheblich

verringert, so dass ein kleineres Fehlsignal ausgegeben wird (Abs. 49).

C) Als Verkippen im Sinne der Merkmale 3 und 4 hat das Patentge-

richt zu Recht eine Winkelbewegung um eine Drehachse angesehen.

Nach den insoweit nicht angegriffenen Feststellungen des Patentgerichts
entspricht dieses Verstandnis dem ublichen technischen Sprachgebrauch. Ent-
gegen der Auffassung der Berufung verwendet das Streitpatent den Begriff in
diesem Sinne. Ausgeschlossen sind damit Bewegungen, bei denen die Masse
aus ihrer Ruheebene heraus lediglich senkrecht angehoben oder abgesenkt

wird.
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In den allgemeinen Ausfihrungen der Beschreibung wird zwar an zahl-
reichen Stellen der allgemeinere Begriff "Auslenkung” verwendet, der neben
einem Verkippen auch ein senkrechtes Anheben oder Absenken umfasst
(Abs. 7, 8, 9, 13, 19, 21, 22, 27, 39). Bei der Darstellung der Erfindung (Abs. 29,
33, 34) und bei der Schilderung der Ausfuhrungsbeispiele (Abs. 48, 50) wird
hingegen lediglich ein Verkippen aufgezeigt. Dies gilt auch fir die von der Beru-
fung angefuhrten Darlegungen in Absatz 39 der Beschreibung. Diese beziehen
sich auf die Darstellung des allgemeinen Funktionsprinzips in Figur 1. Die Er-
lAuterungen zu dem in Figur 2 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel beginnen erst
in Absatz 42.

Bei dem in Figur 2 dargestellten Ausflihrungsbeispiel erzeugt die Corio-
liskraft ebenfalls eine Kippbewegung. Dasselbe gilt fir die in den Figuren 7 und
8 dargestellten Beispiele. Diese unterscheiden sich lediglich hinsichtlich der
Ausgestaltung der inneren Masse bzw. der Art und Weise, in der diese befestigt
ist. Diese Differenzierung spricht daftir, dass von den verschiedenen in Betracht
kommenden Arten der Auslenkung nur zum Gegenstand des Streitpatents ge-
hort, namlich ein Verkippen im Sinne des ublichen technischen Sprachge-
brauchs.

Vor diesem Hintergrund kommt dem Umstand, dass die vom Streitpatent
angestrebten Ziele unter Umstanden auch mit einem Anheben oder Absenken
erreicht werden kdnnen, keine ausschlaggebende Bedeutung zu. Ein solcher-
mal3en weites Verstandnis kame zwar in Betracht, wenn der Streitpatentschrift
zu entnehmen ware, dass sie die Begriffe "Auslenken” und "Verkippen" als Sy-
nonyme verwendet. Gegen ein solches Verstandnis spricht aber der Umstand,
dass die Patentschrift die beiden Begriffe gerade nicht in beliebigem Wechsel
verwendet, sondern den nach dem ublichen Sprachgebrauch allgemeineren

Begriff nur bei der Darlegung allgemeiner Funktionsprinzipien gebraucht, und
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den engeren Begriff bei der Darstellung der Erfindung sowie - damit korrespon-
dierend - in Patentanspruch 1.
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Entgegen der Auffassung der Berufung fuhrt der Grundsatz, dass eine
Zweckangabe nur zur Folge hat, dass eine Vorrichtung in einer zur Verwirkli-
chung des Zwecks geeigneten Weise ausgestaltet sein muss, nicht zu einer
abweichenden Beurteilung. Selbst wenn ein Verkippen nach dem Streitpatent
allein die Funktion héatte, eine fur die Messung der Rotationsgeschwindigkeit
geeignete Auslenkung zu erhalten, kénnte daraus nicht gefolgert werden, dass
zur Verwirklichung der Merkmale 3 und 4 jede Ausgestaltung ausreicht, die eine
solche Auslenkung ermdglicht. Angesichts des differenzierten Sprachgebrauchs
in der Beschreibung ist vielmehr auch aus funktioneller Sicht erforderlich, dass
die Vorrichtung ein Verkippen im Sinne des ublichen technischen Sprachge-

brauchs ermaoglicht.

Il. Das Patentgericht hat seine Entscheidung, soweit flr das Beru-

fungsverfahren noch von Interesse, im Wesentlichen wie folgt begriindet:

Bei dem in der européischen Patentschrift 767 915 (D1) offenbarten
Sensor werde ein Verkippen nicht durch die Corioliskraft bewirkt, sondern durch
den Grundsatz der Drehimpulserhaltung beim Kreisel. Gleichsam fehle es an

vier symmetrisch angeordneten Auf3enankern.

Der in der US-Patentschrift 6 928 872 (D2) in Figur 1 dargestellte Sensor
messe die Drehrate durch Anheben und Absenken der Detektionsmasse in ih-
rer Gesamtheit. Diese Bewegung sei nicht mit einem Verkippen der Detekti-
onsmasse gleichzusetzen. Bei dem in Figur 5 dargestellten Sensor werde die
Detektionsmasse zwar verkippt. Jedoch fehle es an Aul3enankern im Sinne von
Merkmal 5. Die dort vorgesehenen Ankerfedern hatten keine unterstltzende
Wirkung bei der Rickstellung der Detektionsmasse aus ihrer verkippten Lage.
Hierflr wéare eine Anordnung direkt an den Seiten der Detektionsmasse erfor-
derlich.
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Die US-Patentschrift 6 009 751 (D3) offenbare einen Drehratensensor,
bei dem lediglich die ndher am Zentrum angeordnete Detektionsmasse verkippt
werde, nicht aber die Antriebsmasse. Die Detektionsmasse, die Antriebsmasse
und die Koppelelemente der Antriebsmasse zu den auf3eren Halterungen wie-
sen unterschiedliche Resonanzfrequenzen bezuglich der Drehachse auf. Dieser
Ausgestaltung entnehme der Fachmann, dass die beiden Massen hinsichtlich
ihrer Tragheit weitestgehend entkoppelt seien und die durch die Corioliskraft
bewirkte Verkippung der Detektionsmasse zu einer entgegensetzten Bewegung
der Antriebsmasse fuihre. Ferner seien die in D3 offenbarten Auf3enanker nicht
derart mit dem Substrat verbunden, dass sie die Ruckstellung der Verkippung

der Detektionsmasse unterstiitzten.

Der Gegenstand von Patentanspruch 1 beruhe auch auf erfinderischer
Tatigkeit. Die européische Patentschrift 906 557 (D4) offenbare einen Sensor,
der zwar die Merkmale 1 bis 4 aufweise, nicht aber symmetrisch angeordnete
AulBenanker im Sinne von Merkmal 5. D4 gebe dem Fachmann keine Anre-
gung, die Detektionsmasse mittels Aul3enanker am Substrat zu verbinden. Eine
solche erhalte er auch nicht aus der Veroffentlichung von Juneau et al. (Dual
Axis Operation of a Micromachined Rate Gyroscope, Tagungsband zu Trans-
ducers ‘97, 1997 International Conference on Solid-state Sensors and Actua-
tors, S. 883 f., D7). Dort sei zwar ein Sensor mit einer Verankerung im Sinne
von Merkmal 5 offenbart. Angesichts des prinzipiell anderen Aufbaus dieses mit
nur einer einzigen Masse ausgestatteten Sensors hatte der Fachmann ausge-
hend von D4 aber nicht auf diese Vertffentlichung zuriickgegriffen. Aus den
gleichen Erwéagungen lege auch eine Gesamtschau der Entgegenhaltungen

den Gegenstand von Patentanspruch 1 nicht nahe.
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Diese Beurteilung halt der Uberprufung im Berufungsverfahren

Der Gegenstand von Patentanspruch 1 ist neu.
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33 a) Der geschuitzte Gegenstand ist in D2 nicht vollstandig offenbart.

34 aa) D2 offenbart einen Drehratensensor, der auf der Messung der Co-
rioliskraft beruht (Sp.1 Z.19-35). Ein erstes Ausfiihrungsbeispiel ist in der

nachfolgend wiedergegebenen Figur 1 dargestellt.

12 10 \".‘1" \I;:I’:
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[ el I |
-
o
\

0 " gl FIG. 1

35 Der Sensor 23 besteht aus zwei Teilen 2a und 2b, die symmetrisch um
eine Achse A angeordnet und mit zwei Federn 3 miteinander verbunden sind.
Beide Teile enthalten ein Antriebselement 5, das die Form des Buchstabens C
aufweist und eine rechteckig ausgebildete Detektionsmasse 6 an drei Seiten
umgibt. Die beiden Arme des Antriebselements bilden Schwingungsarme 7, 8,
die auf den Aul3enseiten mittels Ankerfedern 10 mit einem festen Substrat ver-
bunden sind. Eine Antriebsvorrichtung 16, die aus beweglichen Antriebsarmen

12 und festen Antriebsarmen 14 [in Figur 1 nicht mit Bezugszeichen versehen]
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besteht, kann die Schwingungsarme 7, 8 in eine oszillierende Schwingung in
Richtung der x-Achse versetzen. Diese Bewegung wird Uber Koppelfedern 24
auf die Detektionsmasse 6 Ubertragen. Die Koppelfedern verbinden die Detekti-
onsmasse 6 in x-Richtung starr mit dem Antriebselement 5. Sie erlauben eine
begrenzte Bewegung in y-Richtung sowie ein Anheben und Absenken der De-
tektionsmasse 6 in z-Richtung.

Bei einer Rotation der Anordnung um die y-Achse wird die Detektions-
masse 6 aufgrund der Corioliskraft in ihrer Gesamtheit in Richtung der z-Achse
angehoben oder abgesenkt. Dadurch veréndert sich die Kapazitat eines Kon-
densators, der durch die Detektionsmasse 6 und eine Messelektrode 20 gebil-
det wird (Sp. 6 Z. 1-12).

(1) Damit sind in Figur 1, wie das Patentgericht zutreffend angenom-

men hat, die Merkmale 1, 2, 2.1 und 2.2 unmittelbar und eindeutig offenbart.

(2) Ebenfalls zutreffend hat das Patentgericht entschieden, dass die

Merkmale 3 und 4 nicht offenbart sind.

Wie bereits oben ausgefihrt wurde, erfordert ein Verkippen im Sinne der
Merkmale 3 und 4 eine Winkelbewegung um eine Drehachse. Eine solche Be-
wegung fihren die Detektionsmassen 6 nicht aus. Sie werden vielmehr in Rich-
tung der z-Achse angehoben oder abgesenkt. Dies ist nach dem Sprachge-
brauch der Streitpatentschrift zwar eine Auslenkung, nicht aber ein Verkippen

im Sinne von Merkmal 3.

Ob die in D2 offenbarte Auslenkung zu denselben technischen Wirkun-
gen fuhrt wie ein Verkippen, ist unerheblich. Die Offenbarung eines Mittels, das
die gleiche Wirkung entfaltet wie ein im Patentanspruch vorgesehenes Mittel,

reicht zur Verneinung der Neuheit nicht aus.
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Ein Verkippen im Sinne von Merkmal 3 tritt bei der in Figur 1 offenbarten
Ausfiihrungsform auch dann nicht auf, wenn die beiden Antriebselemente 5 ge-
genlaufig (nach Art eines Boxermotors) betrieben werden und die Detektions-
massen deshalb jeweils in entgegengesetzter Richtung angehoben oder abge-
senkt werden. Auch in diesem Fall findet keine Winkelbewegung statt, sondern
lediglich eine translatorische Bewegung. Ob dies zu demselben technischen
Effekt flhrt wie ein Verkippen der Antriebselemente und Detektionsmassen ins-
gesamt, kann dahingestellt bleiben. Eine solche Gleichwirkung stiinde auch in
diesem Zusammenhang der Neuheit der vom Streitpatent geschitzten Ausfih-
rung nicht entgegen.

(3)  Daruber hinaus ist auch Merkmal 5 nicht offenbart.

Als AulRenanker im Sinne dieses Merkmals kommen bei der in D2 offen-
barten Vorrichtung zwar die Faltfedern 24 in Betracht. Diese sind auch symmet-
risch an der Detektionsmasse 6 angeordnet. Allerdings sind die Faltfedern nicht

mit dem Substrat verbunden, sondern mit dem Antriebselement 5.

Eine andere Beurteilung ergibt sich auch nicht aufgrund eines Zusam-
menwirkens mit den Ankerfedern 10. Diese sind zwar mit dem Substrat verbun-
den. Sie kdnnen das von der Klagerin als Verkippen gedeutete Anheben oder
Absenken der Detektionsmasse 6 gegenuber dem Antriebselement 5 jedoch
nicht beeinflussen, weil sie nicht direkt mit der Detektionsmasse 6 verbunden
sind. D2 offenbart auch nicht, dass die Ankerfedern 10 zur Rickstellung der
Detektionsmasse 6 beitragen.
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45 bb) Eine abgewandelte Ausfiihrungsform ist in D2 in der nachfolgend
wiedergegebenen Figur 5 dargestellt.
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FIG. 9
46 Bei dieser Ausfuihrungsform haben die Antriebselemente 5 die Form des

Buchstabens E. Jedes Antriebselement umgibt zwei Detektionsmassen 42a,
42b, die jeweils mit zwei Stitzarmen 46a bzw. 46b mit dem Antriebselement
verbunden sind. Die Corioliskraft bewirkt eine Drehung der Detektionsmassen
um die durch die Stitzarme gebildeten Achsen.

47 (1) Damit sind, wie das Patentgericht zutreffend ausgefuhrt hat, die
Merkmale 1, 2, 2.1, 2.2, 3 und 4 offenbart.



48

49

50

51

-19 -

(2) Ebenfalls zu Recht hat das Patentgericht entschieden, dass
Merkmal 5 nicht offenbart ist.

Die Torsionsfedern 46a, 46b sind nicht mit dem Substrat verbunden,
sondern verbinden die Detektionsmassen 42a, 42b mit der Antriebseinheit 5.
Auch bei dieser Ausfuhrungsform konnen die Ankerfedern 10 einer Bewegung
der Detektionsmassen 42a, 42b relativ zu der Antriebseinheit 5 nicht entgegen-
wirken, weil sie nicht direkt mit den Detektionsmassen verbunden sind. Zur
Ruckstellung einer Verkippung konnten die Ankerfedern deshalb allenfalls dann
beitragen, wenn es unter dem Einfluss der Corioliskraft auch zu einem Verkip-
pen der Antriebselemente 5 kdme. Anhaltspunkte dafir sind weder vorgetragen

noch sonst ersichtlich.

b) D1 nimmt den Gegenstand von Patentanspruch 1 ebenfalls nicht

vorweg.

aa) D1 offenbart einen Drehgeschwindigkeitskreiselsensor mit einem
auBeren Rahmen 101 und einem inneren Rahmen 105. Ein als bevorzugt be-
zeichnetes Ausfuhrungsbeispiel ist in der nachfolgend wiedergegebenen Figur

1 dargestellt.
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Die beiden Rahmen sind mittels eines in y-Richtung verlaufenden Dreh-

gelenkpaars 103 miteinander verbunden. Der innere Rahmen 105 ist mit einem

sich in x-Richtung erstreckenden Drehgelenkpaar 107 mit einem feststehenden

Innenpfosten 109 verbunden. Der aul3ere Rahmen 101 kann in eine oszillieren-

de Drehung um das Gelenkpaar 103 versetzt werden (S. 7 Mitte). Bel einer

Drehung des Sensors um die z-Achse werden die Masse 101 und der innere

Rahmen 105 aufgrund der Corioliskréfte in Schwingung bei der Aul3enfrequenz

um die inneren Drehgelenke 107 versetzt, wodurch diese Drehgelenke perio-

disch verdreht werden (S. 7 unten).

Ein alternatives Ausfuhrungsbeispiel ist in D1 in der nachfolgend wieder-

gegebenen Figur 8a dargestellt.
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FIG. 8A

Bei dieser Ausfuihrungsform wird die im Zentrum angeordnete Masse 171
in eine Schwingbewegung um das Drehgelenk 175 versetzt. Eine Drehung des
Sensors um die z-Achse fluhrt zu periodischen Schwingungen um das Drehge-
lenk 177 (S. 17 Abs. 4 bis S. 18 Abs. 1).

bb) Damit fehlt es an einer Offenbarung von Merkmal 4.
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Nach den insoweit nicht angegriffenen Feststellungen des Patentgerichts
wird die bei Drehung des Sensors um die z-Achse entstehende Schwingbewe-
gung nicht durch die Corioliskraft verursacht, sondern durch das Prinzip der
Erhaltung des Drehimpulses. Zwar tritt auch bei der in D1 offenbarten Vorrich-
tung eine Corioliskraft auf. Diese kann aber kein Verkippen bewirken, weil ihre
Richtung senkrecht zu der Achse verlauft, um die ein Verkippen mdglich ist.

Dass die Corioliskraft bei einer abweichenden Bewegungsrichtung auch
bei der in D1 offenbarten Vorrichtung ein Verkippen bewirken konnte, fihrt ent-
gegen der Auffassung der Berufung nicht zu einer abweichenden Beurteilung.
FUr eine solche Bewegungsrichtung ist die in D1 offenbarte Vorrichtung nicht
ausgelegt. Zwar reicht es, wie die Berufung im Ansatz zutreffend geltend macht,
fur eine Offenbarung von Merkmal 4 aus, wenn die Vorrichtung raumlich und
korperlich so ausgestaltet ist, dass sie auch in anderer Weise betrieben werden
konnte. Um einen solchen Betrieb zu erméglichen, genlgt jedoch nicht die
Ausbildung der beiden Rahmen, der Drehgelenke und der im Zentrum ange-
ordneten Masse. Vielmehr bedarf es eines Antriebs, der unterschiedliche Be-
wegungsrichtungen erzeugen kann. Ein solcher ist in D1 nicht unmittelbar und

eindeutig offenbart.

C) Der Gegenstand von Patentanspruch 1 ist auch in D3 nicht voll-

standig offenbart.

aa) D3 offenbart einen Drehratensensor mit einer Antriebsmasse
(counter-inertia) 13 und einer innenliegenden Detektionsmasse (inertia mem-
ber) 10. Ein Ausflhrungsbeispiel ist in der nachfolgend wiedergegebenen Fi-

gur 1 dargestellt.
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FIG. 1

Die Antriebsmasse 13 kann in eine Vibrations-Rotationsbewegung um
die z-Achse (3') versetzt werden und regt die Detektionsmasse 10 zur gleichen
Bewegung an. Kraftkomponenten, die in Richtung der z-Achse (3‘) wirken, ha-
ben keinen direkten Einfluss auf die Detektionsmasse 10 (Sp. 6 Z. 12-18). Da-
mit sind die Merkmale 1.1 bis 3 eindeutig und unmittelbar offenbart. Eine Dre-
hung um die x-Achse (1°) oder die y-Achse (2°) fihrt aufgrund der Corioliskraft
zu einem Verkippen der Detektionsmasse 10 (Sp. 3 Z. 19-23).

bb) Damit sind die Merkmale 1, 2, 2.1 und 3 offenbart.

cc) Nicht offenbart ist Merkmal 4.
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Wie das Patentgericht zutreffend ausgefuhrt hat, ist in D3 lediglich ein
Verkippen der Detektionsmasse 10 offenbart, nicht aber ein Verkippen der wei-

ter vom Zentrum entfernt angeordneten Antriebsmasse 13.

Entgegen der Auffassung der Berufung fuhrt der Umstand, dass auch die
Antriebsmasse 13 einer Corioliskraft unterworfen ist, nicht zu einer abweichen-
den Beurteilung. Diese Kraft kann nur dann zu einem Verkippen fuhren, wenn
die Antriebsmasse in hierzu geeigneter Weise mit dem Substrat verbunden ist.
Letzteres ist in D3 nicht eindeutig und unmittelbar offenbart. Dass D3 keine Mit-
tel beschreibt, die die Corioliskraft vollstandig unterdriicken, rechtfertigt nicht die
Schlussfolgerung, dass diese Kraft ein Verkippen bewirken kann.

dd) Daraus ergibt sich, dass auch Merkmal 5 nicht offenbart ist.

Mangels Angaben dazu, dass die Antriebsmasse 13 eine Kippbewegung
ausfuihren kann, ist D3 auch nicht zu entnehmen, auf welche Weise eine solche

Bewegung gegebenenfalls zurtickgestellt wird.
d) D4 nimmt den geschiitzten Gegenstand ebenfalls nicht vorweg.

aa) D4 offenbart einen Drehratensensor mit teilweise entkoppelten
orthogonalen Priméar- und Sekundarschwingungen. Ein Ausfiihrungsbeispiel ist
in der nachfolgend wiedergegebenen Figur 1a dargestellt.
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69 Der Sensor weist einen Primarschwinger 106 und einen Sekundar-

schwinger 114 auf. Diese sind mittels Torsionsfedern 112 miteinander verbun-
den (Abs. 21). Der Primarschwinger 106 kann zu einer Drehschwingung in der
x-y-Ebene angeregt werden (Abs. 24). Diese wird mittels der Torsionsfedern
112 auf den Sekundéarschwinger Ubertragen. Wenn der Sensor um eine zur y-
Achse parallele Achse gedreht wird, fuhrt die auftretende Corioliskraft zu einer
Drehschwingung des Sekundarschwingers 114 um die x-Achse. Eine entspre-

chende Verkippung des Primarschwingers 106 wird durch die Geometrie der
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diesen tragenden Federbalken 104b und die Ausgestaltung der Torsionsfedern
112 verhindert (Abs. 25).

bb) Damit sind, wie das Patentgericht zutreffend angenommen hat, die
Merkmale 1 bis 4 offenbart. Wie auch die Berufung nicht in Zweifel zieht, fehlt

es hingegen an einer Offenbarung von Merkmal 5.

2. Entgegen der Auffassung der Berufung ist der Gegenstand von

Patentanspruch 1 durch den Stand der Technik nicht nahegelegt.

a) Aus D2 ergab sich fir den Fachmann, den die Berufung unbean-
standet als Diplomphysiker oder Diplomingenieur mit dem Ausbildungsschwer-
punkt Halbleitertechnologie und mehrjéhriger Berufserfahrung zu mikromecha-
nischen Sensorelementen spezifiziert, keine Anregung zu einer Ausgestaltung

nach den Vorgaben des Streitpatents.

Dabei kann dahingestellt bleiben, ob der Fachmann Anlass hatte, die in
dem Ausfihrungsbeispiel gemald Figur 1 auftretende translatorische Auslen-
kung ahnlich wie bei dem in Figur 5 dargestellten Beispiel durch eine Kippbe-
wegung zu ersetzen. Auch hieraus ergab sich jedenfalls nicht die Anregung, die
Antriebselemente 5 in diese Kippbewegung einzubeziehen und zur Rickstel-
lung dieser Bewegung zumindest unterstitzend die Ankerfedern 10 einzuset-

zen.

b) Aus D1 ergab sich fur den Fachmann ebenfalls keine Anregung zu

einer Abwandlung in Richtung auf die Lehre des Streitpatents.

Zwar war dem Fachmann bekannt, dass er die zur Detektion einer Dreh-
bewegung erforderliche Auslenkung auch mittels der Corioliskraft erzielen kann.
Die Anordnung der Rahmen 101 und 105 sowie der Drehgelenkséatze 103 und

107 bildet aber ein zentrales Element der in D1 offenbarten Losung. Vor diesem
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Hintergrund gab D1 dem Fachmann keine Veranlassung, dieses Losungsprin-
zip grundlegend zu &ndern und die Drehachsen so auszurichten, dass die Cori-

oliskraft Wirkung entfalten kann.

C) Allein aus D4 ergab sich, wie auch die Berufung nicht in Zweifel
zieht, keine Anregung, zusétzliche AulRenanker vorzusehen, um die Ruckstel-
lung der Verkippung zu unterstutzen.

Allerdings wird die Gefahr, dass das mechanische System eine zu gro3e
Schwingungsamplitude erfahrt, in D4 ausdricklich erwéahnt. Als Mittel, um dem
entgegenzuwirken, wird dort jedoch vorgeschlagen, an die Erfassungselektro-
den 116a und 116b oder an zwei zusatzliche Elektroden 118a und 118b eine
geeignete Spannung anzulegen, die der Schwingung des Sekundarschwingers
bis zu einem bestimmten Grad entgegenwirkt (Abs. 27). Hinweise darauf, dass
der genannten Gefahr auch durch Auf3enanker im Sinne von Merkmal 5 begeg-
net werden kann, ergeben sich weder daraus noch aus dem weiteren Inhalt von
D4.

d) Weitergehende Anregungen ergaben sich auch nicht aus D7.

aa) D7 offenbart ein mikromechanisches Gyroskop, das eine Coriolis-
Winkelbeschleunigung detektiert. Der Aufbau ist in der nachfolgend wiederge-

gebenen Figur 1 dargestellt.
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Fig. 1: Conceptual illustration of dual axis rate gyroscope.

Der Sensor weist eine einteilige Antriebs- und Detektionsmasse auf, die
mit vier symmetrisch angeordneten Tragern (beams) am Substrat befestigt ist.
Im Betrieb wird die Masse in einem Resonanzkreis um die z-Achse bewegt.
Eine Drehung des Sensors um die x-Achse fuhrt zu einer zusatzlichen Schwin-
gung des Rotors um die y-Achse, eine Drehung um die y-Achse zu einer ent-
sprechenden Schwingung um die x-Achse (S. 883 rechts).

Als Vorteil der Trager wird hervorgehoben, diese sorgten fir eine Torsi-
onsspannung, die eine ordnungsgemal3e Rotation um alle drei Achsen ermdogli-
che (S. 883 rechts). Die Entscheidung zugunsten einer externen Aufh&ngung
anstelle einer internen Speichenrad-Aufhangung sei getroffen worden, um Ver-
werfungen aufgrund eines Spannungsgefalles Rechnung zu tragen (S. 884
links).
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bb) Daraus ergab sich fur den Fachmann keine Veranlassung, eine
externe Aufhédngung nach dem Vorbild von D7 auch fiur die in D4 offenbarte

Vorrichtung in Betracht zu ziehen.

Dabei kann dahingestellt bleiben, ob der Fachmann ausgehend von D4
Anlass hatte, nach weiteren Mitteln zu suchen, um der Gefahr einer mechani-
schen Beschadigung entgegenzuwirken, und ob er hierbei D7 herangezogen
hatte, obwohl diese Entgegenhaltung einen Sensor mit einteiliger Antriebs- und
Detektionsmasse offenbart. Den Ausflihrungen in D7 zur Funktion der externen
Aufhéngung lassen sich jedenfalls keine hinreichend deutlichen Hinweise da-
rauf entnehmen, dass diese Art der Befestigung auch in anderem Kontext ein-

setzbar ist.

Zwar wird in D7, wie auch das von der Berufung vorgelegte Privatgutach-
ten zutreffend darlegt, die dort vorgeschlagene externe Aufhdngung einer inter-
nen Speichenrad-Aufhangung gegentbergestellt, wie sie auch in D4 zum Ein-
satz kommt. Ein Verzicht auf eine interne Aufhdngung zugunsten einer externen
Verankerung war, wie auch die Berufung nicht verkennt, ausgehend von D4
indes nicht ohne weiteres moglich, weil die dort offenbarte Vorrichtung zwei
Massen aufweist.

Entgegen der Auffassung der Berufung gab diese Ausgangslage dem
Fachmann keine Veranlassung, eine interne Aufhangung nach dem Vorbild von
D4 und eine externe Aufhdngung nach dem Vorbild von D7 zu kombinieren. In
D7 wird nur die Ersetzung der einen durch die andere Art der Aufhangung als
vorteilhaft bezeichnet. Daraus ergaben sich fur den Fachmann keine Hinweise
darauf, dass auch eine Kombination beider MaRnahmen vorteilhaft sein konnte.
Eine solche Ausgestaltung ist, wie das Streitpatent belegt, zwar moglich. Die
eher allgemein gehaltenen Hinweise in D7 lieRen dies aber nicht hinreichend

deutlich erkennen.
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Zudem wird in D4 ausgefuhrt, dass gerade die besondere Geometrie der
Federbalken 104b und damit der Primarschwingeraufhdangung 104 von aus-
schlaggebender Bedeutung sei, insbesondere um eine Verkippung des Primér-
schwingers 106 um die x-Achse zu verhindern (Abs. 25). Dies steht, wie die
Berufungserwiderung zutreffend darlegt, in Widerspruch zu dem in D7 als Vor-
teil einer externen Aufhdngung hervorgehobenen Umstand, dass diese eine
Rotation um alle drei Achsen ermdgliche. Zwar kann, wie das Streitpatent be-
legt, eine externe Aufhangung auch so ausgestaltet werden, dass sie den in D4
formulierten Anforderungen entspricht. Aus einer Zusammenschau von D4 und
D7 ergaben sich fir den Fachmann aber keine hinreichenden Hinweise in diese

Richtung.

Soweit der von der Berufung beauftragte Privatgutachter zu einer abwei-
chenden Auffassung gelangt, beruht dies nicht auf abweichenden tatsachlichen
Annahmen, sondern auf einer abweichenden Beurteilung der Frage, welche
Veranlassung sich fir den Fachmann aus D7 ergab. Dies ist eine Rechtsfrage,

die nicht der Entscheidung durch einen Sachverstandigen unterliegt.
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V. Die Kostenentscheidung beruht auf § 121 Abs. 2 PatG und § 97
Abs. 1 ZPO.

Bacher Hoffmann Kober-Dehm

Marx Rensen

Vorinstanz:

Bundespatentgericht, Entscheidung vom 08.02.2018 - 2 Ni 45/16 (EP) -



