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kaannés

Taman paatoksen perusteena olevat hakemusasiakirjat

Tama paatos perustuu asiakirjoihin, jotka ovat saapuneet Patentti- ja rekisterihallitukseen seuraavina
paivina:

selitys (2.6.2016)
kuviot (12.7.2012)
vaatimukset (28.2.2020)

hakijan vastine (28.2.2020)

Viitejulkaisu

Paatoksessa viitataan seuraavaan aikaisemmissa valipaatoksissa esitettyyn julkaisuun:

D1: US 2002035015 A1l (EICH JURGEN [DE] et al.) 21. maaliskuuta 2002 (21.03.2002)

Muutetut vaatimukset ja niiden selkeys seka perusasiakirjatuki

Hakija on vastineensa yhteydessa toimittanut muutetut vaatimukset 1-16.

Muutetun itsendisen patenttivaatimuksen 1 jarjestelma toimilaitteen sensorin yhdistamiseksi ilmaisee
seuraavat piirteet:

(piirre F1) at least one real sensor coupled to an actuator and generating real sensor signals;
characterized in that the system further comprises

(piirre F2) at least one virtual sensor generating virtual sensor signals which define an estimated position of
the actuator by continuously tracking signals used to control the actuator; and

(piirre F3) a processor for fusing said real sensor signals and said virtual sensor signals to detect failure of
the actuator and/or said at least one real sensor,

(piirre A1) wherein said processor is configured to compare a position of the actuator indicated by said real
sensor signals and a position of the actuator indicated by said virtual sensor signals to determine a
difference in indicated position of the actuator and to track a statistic of said difference, and to indicate a
failure of the actuator and/or said at least one real sensor upon said statistic exceeding a difference limit,

(piirre F4) said processor being configured to use the estimated position of the actuator defined by said
virtual sensor signals for continued operation of the actuator upon sensed failure of said at least one real
sensor.
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Vaatimusta on muutettu lisdamalla piirre Al, joka hakijan mukaan perustuu alkuperaisiin vaatimuksiin 4 ja
14, sivun 12 toisen kappaleen riveihin 8-9, joiden mukaan “detection of hardware sensor failures is
detected by a comparison of the H2SA statistic against limits” ja kuvaan 6. Itsendisen menetelman
vaatimusta 9 on muutettu vastaavalla tavalla.

Kuten jo ensimmaisessa 9.2.2016 pdivatyssa valipaatoksessa todetaan, hakemuksessa kaytetddan hieman
harhaanjohtavaa kieltad suureesta H2SA. Selityksen sivulla 9 suuretta kutsutaan ilmauksella "variance
between the hardware sensor and the virtual sensor ", joka on yksi seuratuista tilastollisista suureista
(”statistics”). Kuvien 3-7 ja selityksen niihin liittyvien kohtien valossa nayttaa silta, ettd "H2SA-statistic" on
vain (ajasta riippuvainen) ero todellisen ja virtuaalisen sensorin lukemien valilla ja lisdtty piirre Al on
tulkittava sen mukaisesti. Nama tulkinnat huomioon ottaen perusasiakirjasta l6ytyy implisiittinen tuki
muutoksille (Patenttilain 13 § ja Patenttiasetuksen 19 §).

Kasittelyhistoria, hakijan vastine ja tutkijan kommentit

Vastineessaan hakija esittaa keksinnollisyydelle julkaisun D1 suhteen.

Kuten aiemmissa valipaatoksissa on todettu, D1:n menetelmalla voidaan paatella tilanne, jossa kytkimen
toimilaite toimii kunnolla ja toimilaitteen asentosensorissa on toimintahairié (katso esim. 6. vaatimus 7,
joka viittaa edelleen vaatimukseen 5, joka riippuu patenttivaatimuksesta 1), mutta ei sisalla piirretta
“continuing to operate the actuator using the estimated position of the actuator defined by said virtual
sensor signals upon detection of failure of said at least one real sensor”. Edellisessa valipaatoksessa
argumentoitiin, etta eroon liittyva objektiivinen tekninen ongelma on kytkimen kayton jatkaminen
tallaisessa tilanteessa. Hakija yhtyy tahan paattelyyn. Kuten edellisessa valipaatoksessa todettiin, alan
ammattimiehelld, joka kohtaa ylla olevan objektiivisen teknisen ongelman, on kaksi ajateltavissa olevaa
vaihtoehtoa: jatkaa kytkimen toimintaa asentoestimaatin perusteella tai lopettaa sen kaytto. Kuten
mainitussa valipaatoksessa on perusteltu, ajoneuvoa ei olisi jarkea pakottaa pysahtymaan tilanteessa, jossa
kytkimen toimilaite viela toimii ja arvio sen asennosta on saatavilla. Hakija ei ole kiistanyt tata paattelya.

Sen sijaan hakija esittda seuraavat argumentit:

i) D1:ssa sensorin vian paattely on "tehty eri tavalla kuin muutetun patenttivaatimuksen mukaisessa
keksinngssa".

ii) D1:ssd moottorin mitattuja ja arvioituja kierroslukusignaaleja seka kytkintoimilaitteen mitattua ja
arvioitua asentoa kdytetdaan paattelemaan, ettd asentosensorissa on toimintahairio.

iii) "In the invention according to the amended claims, concluding a situation where the real sensor is not
working properly is performed by determining a difference in indicated position of the actuator and
tracking a statistic of said difference, and then indicating a failure of the actuator and/or said at least one
real sensor upon said statistic exceeding a difference limit. This is not even implicitly hinted by D1 nor any
of the cited prior art documents."

Toisin kuin hakija antaa ymmartaa, kasilla olevat vaatimukset eivat maarita, miten sensorin vian paattely
tapahtuu. Muutettu piirre A1 maarittaa vain, etta sensorin ja/tai toimilaitteen vika havaitaan seuratun

erosignaalin perusteella. Piirteessa F4, jonka mukaan toimilaitteen toimintaa jatketaan sensorissa havaitun
vian perusteella, ei viitata piirteen A1 maarittelemaan havainnointiin.



Kuten ensimmaisen valipdaatdksen alkuperdisen vaatimuksen 4 kasittelyn yhteydessa todetaan, julkaisun D1
kappale [0019] kasittaa oikean sensorisignaalien osoittaman toimilaitteen sijainnin ja virtuaalisten
sensorisignaalien osoittaman toimilaitteen sijainnin vertailun nadiden erotuksen maarittamiseksi ja
toimilaitteen ja/tai sensorin vian havaitsemisen erotuksen ylittdessa raja-arvon ("The respective signals at
the outputs 11 and 21 for the actually measured actuator position and the theoretically estimated actuator
position are brought together in a comparator unit 3, e.g., a summation stage, where they are compared to
each other” and “[i]f there is a large discrepancy between the respective signals for the actually measured
and theoretically calculated actuator position, the arithmetic unit will determine that there is a malfunction
in the clutch actuator and/or the position sensor of the clutch actuator”). Edelld esitetyn perusteella tdim3a
vastaa piirretta Al.

On totta, ettd D1:n menetelma hyddyntada teoreettisia ja mitattuja rpm-signaaleja paatellakseen, etta
mainittu ero mittauksessa ja teoreettisesti lasketussa toimilaitteen asennossa johtuu sensoriviasta. Tama
eroavuus, joka vaikuttaa olevan hakijan tarkein argumentti keksinndéllisyyden olemassaololle, ei kuitenkaan
ndy kasilla olevissa vaatimuksissa. Toisin sanoen se, etta kytkinanturin toimintahairion paattelemiseksi D1:n
menetelma kasittaa joitain valivaiheita, joita ei ole esitetty kasilla olevassa keksinndssa, ei tee vaatimusten
mukaisesta keksinnosta uutta, saati keksinnollista. Nain ollen hakijan vaitteita ei voida hyvaksya.

HYLKAYSPERUSTEET

Uutuus (Patenttilain 2 §)

Edella esitetyn ja aiempien valipaatosten valossa kaikkien vaatimusten kohteet ovat uusia.

Keksinnollisyys (Patenttilain 2 §)

Edella esitetyn ja aiempien valipaatosten valossa julkaisu D1, joka edustaa lahinta tekniikan tasoa kaikille
vaatimuksille, sisdltda piirteet F1-F3 ja Al seka paatelman toimilaitteen asentoa mittaavan sensorin viasta
(kappaleet [0018] ja [0019]; vaatimukset 1 ja 5—7), mutta ei sisalld piirrettd “continuing to operate the
actuator using the estimated position of the actuator defined by said virtual sensor signals upon detection
of failure of said at least one real sensor”. Eroon liittyva objektiivinen tekninen ongelma on, kuinka jatkaa
kytkimen toimintaa tallaisessa tilanteessa.

Koska edella esitetyn valossa alan ammattimiehelle olisi ilmeista jatkaa D1:n kytkimen toimintaa
kayttamalla kaytettavissa olevaa kytkimen arvioitua asentoa viallisen asentosensorin avulla mitatun
asennon sijaan, itsendisten patenttivaatimusten 1 ja 9 kohteet eivat ole keksinnollisid. Epaitsendisten
patenttivaatimusten 2—8 ja 10-16 kohteetkaan eivat ensimmaisessa valipaatoksessa esitetyin perustein ole
keksinnollisia.

Johtopaatokset



Koska patenttivaatimusten 1-16 kohteet eivat ole keksinnéllisia julkaisun D1 valossa, vaatimuksia ei voida
hyvaksya (Patenttilain 2 §). Edelld mainitut perustelut taman paatelman tueksi on esitetty aiemmissa
valipaatoksissa. Hakijalle on annettu mahdollisuus kumota perustelut, mutta han ei ole tehnyt niin. Hakijan
viimeisimmassa vastauksessa esittamat perustelut eivat ole vakuuttavia edelld mainituista syista.

Nain ollen hakemus on hylattava Patenttilain 2 §:n perusteella.



