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(57) Abstract: The invention relates to a steering angle sensor de-
vice (1) for determining a steering angle of a steering shaft (4) in
a motor vehicle, using a first steering angle unit (2) of the steer-
ing angle sensor device (1), said steering angle unit being coupled
to the steering shaft (4), and a second steering angle unit (3) of
the steering angle sensor device (1), said steering angle unit being
coupled to the first steering angle unit (2) so as to transmit a move-
ment, wherein at least one first sensor element (6) of a steering
angle sensor (5) of the steering angle sensor device (1) is arranged
on the second steering angle unit (3), and a second sensor element
(7) of the steering angle sensor (5) is arranged on a printed cir-
cuit board (8) of the steering angle sensor device (1). The second
steering angle unit (3) can be moved relative to the printed circuit
board (8), and the printed circuit board (8) has at least one print-
ed circuit board element (10) which can be moved relative to the
printed circuit board (8) and on which the second sensor element
(7) is arranged. The first sensor element (6) and the second sensor
clement (7) are mounted such that the first sensor element (6) and
the second sensor element (7) are moved together with a move-
ment (B) of the second steering angle unit (3) relative to the print-
ed circuit board (8). The invention additionally relates to a motor
vehicle and to a method.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Lenkwinkel-
sensorvorrichtung (1) zum Bestimmen eines Lenkwinkels einer
Lenkwelle (4) in einem Kraftfahrzeug, mit einer ersten Lenkwin-
keleinheit (2) der Lenkwinkelsensorvorrichtung (1),
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3)

welche mit der Lenkwelle (4) gekoppelt ist, und mit einer zweiten Lenkwinkeleinheit (3) der Lenkwinkelsensorvorrichtung
(1), welche mit der ersten Lenkwinkeleinheit (2) bewegungsgekoppelt ist, wobei zumindest ein erstes Sensorelement (6) eines
Lenkwinkelsensors (5) der Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) auf der zweiten Lenkwinkeleinheit (3) angeordnet ist, und wobei ein
zweites Sensorelement (7) des Lenkwinkelsensors (5) auf einer Leiterplatte (8) der Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) angeordnet ist,
wobei die zweite Lenkwinkeleinheit (3) relativ beweglich zur Leiterplatte (8) ist, wobei die Leiterplatte (8) zumindest ein relativ
zur Leiterplatte (8) bewegliches Leiterplattenclement (10) aufweist, auf welcher das zweite Sensorelement (7) angeordnet ist, wobei
das erste Sensorelement (6) und das zweite Sensorelement (7) derart gelagert sind, dass sich bei einer Bewegung (B) der zweiten
Lenkwinkeleinheit (3) relativ zur Leiterplatte (8) das erste Sensorelement (6) und das zweite Sensorelement (7) mitbewegen. Ferner
betrifft die Erfindung ein Kraftfahrzeug und ein Verfahren.
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Lenkwinkelsensorvorrichtung zum Bestimmen eines Lenkwinkels einer Lenkwelle mit
einem beweglichen Leiterplattenelement, Kraftfahrzeug sowie Verfahren

Die Erfindung beschéftigt sich mit einer Lenkwinkelsensorvorrichtung zum Bestimmen
eines Lenkwinkels einer Lenkwelle in einem Kraftfahrzeug. Die
Lenkwinkelsensorvorrichtung weist eine erste Lenkwinkeleinheit der
Lenkwinkelsensorvorrichtung auf, welche mit der Lenkwelle gekoppelt ist. Die
Lenkwinkelsensorvorrichtung weist eine zweite Lenkwinkeleinheit der
Lenkwinkelsensorvorrichtung auf, welche mit der ersten Lenkwinkeleinheit
bewegungsgekoppelt ist. Es ist zumindest ein erstes Sensorelement eines
Lenkwinkelsensors der Lenkwinkelsensorvorrichtung auf der zweiten Lenkwinkeleinheit
angeordnet, wobei ein zweites Sensorelement des Lenkwinkelsensors auf einer
Leiterplatte der Lenkwinkelsensorvorrichtung angeordnet ist. Die zweite Lenkwinkeleinheit
ist relativ beweglich zur Leiterplatte. Ferner betrifft die Erfindung ein Kraftfahrzeug sowie
ein Verfahren.

Aus dem Stand der Technik sind bereits Lenkwinkelsensorvorrichtungen bekannt, welche
mittels Lenkwinkeleinheiten einen Lenkwinkel der Lenkwelle bestimmen. Insbesondere ist
dazu die erste Lenkwinkeleinheit mit der zweiten Lenkwinkeleinheit bewegungsgekoppelt.
Um Toleranzen bezlglich der Lenkwinkeleinheiten auszugleichen, ist die zweite
Lenkwinkeleinheit beweglich gelagert. Auf der zweiten Lenkwinkeleinheit ist ein erstes
Sensorelement angeordnet, welches sich bei der Bewegung der zweiten
Lenkwinkeleinheit mitbewegt.

Die DE 10 2008 020 548 A1 offenbart eine Encoderanordnung zur vereinfachten Montage
auf einer Welle. Die Encoderanordnung umfasst zumindest einen Encoder mit wenigstens
einer Encoderspur, wobei die Encoderanordnung zumindest eine Montageeinrichtung
aufweist, welche so ausgebildet ist, dass sie eine Montage der Encoderanordnung im
Bereich zwischen den Wellenenden erméglicht, so dass die Encoderanordnung die Welle
zumindest teilweise umgreift. Zahnrader der Encoderanordnung sind Gber eine
Spanneinrichtung beweglich gelagert, um Bauteiltoleranzen ausgleichen zu kénnen.

Das zweite Sensorelement ist im Stand der Technik ortsfest auf der Leiterplatte
angeordnet, so dass es bei einer Bewegung des ersten Sensorelements mittels der
Spanneinrichtung mit der Lenkwinkeleinheit zu Ungenauigkeiten kommen kann, da die
Erfassung durch die Bewegung des ersten Sensorelements gestort ist.
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Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, eine Lenkwinkelsensorvorrichtung, ein
Kraftfahrzeug sowie ein Verfahren zu schaffen, mittels welcher beziehungsweise mittels
welchem ein Lenkwinkel einer Lenkwelle verbessert erfasst werden kann.

Diese Aufgabe wird durch eine Lenkwinkelsensorvorrichtung, ein Kraftfahrzeug sowie ein
Verfahren geman den unabhangigen Ansprichen gelést.

Ein Aspekt der Erfindung betrifft eine Lenkwinkelsensorvorrichtung zum Bestimmen eines
Lenkwinkels einer Lenkwelle in einem Kraftfahrzeug. Die Lenkwinkelsensorvorrichtung
weist eine erste Lenkwinkeleinheit der Lenkwinkelsensorvorrichtung auf, welche mit der
Lenkwelle gekoppelt ist. Die Lenkwinkelsensorvorrichtung weist eine zweite
Lenkwinkeleinheit der Lenkwinkelsensorvorrichtung auf, welche mit der ersten
Lenkwinkeleinheit bewegungsgekoppelt ist. Zumindest ein erstes Sensorelement eines
Lenkwinkelsensors der Lenkwinkelsensorvorrichtung ist auf der zweiten
Lenkwinkeleinheit angeordnet. Ein zweites Sensorelement des Lenkwinkelsensors ist auf
einer Leiterplatte der Lenkwinkelsensorvorrichtung angeordnet, wobei die zweite
Lenkwinkeleinheit relativ beweglich zur Leiterplatte ist.

Die Leiterplatte weist zumindest ein relativ zur Leiterplatte bewegliches
Leiterplattenelement auf, auf welcher das zweite Sensorelement angeordnet ist. Das
erste Sensorelement und das zweite Sensorelement sind derart gelagert, dass sich bei
einer Bewegung der zweiten Lenkwinkeleinheit relativ zur Leiterplatte das erste
Sensorelement und das zweite Sensorelement mitbewegen.

Dadurch ist es erméglicht, dass sowohl das erste Sensorelement als auch das zweite
Sensorelement sich mit der zweiten Lenkwinkeleinheit gemeinsam bewegen und dadurch
die beiden Sensorelemente verbessert miteinander wechselwirken kénnen. Ein Fehler
aufgrund einer relativen Bewegung der beiden Sensorelemente zueinander tritt nicht auf.
Dadurch kénnen die Ungenauigkeiten verhindert werden, so dass der Lenkwinkel der
Lenkwelle zuverlassiger erfasst werden kann.

Insbesondere ist vorgesehen, dass die zweite Lenkwinkeleinheit mittels eines
Federelements auf die erste Lenkwinkeleinheit gedrickt ist. Dadurch kénnen
Bauteiltoleranzen bei der Lenkwelle und/oder bei der ersten Lenkwinkeleinheit und/oder
bei der zweiten Lenkwinkeleinheit ausgeglichen werden. Durch das Federelement kann
insbesondere eine Vorspannkraft bereitgestellt werden, so dass die Bewegungskopplung
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zwischen der ersten Lenkwinkeleinheit und der zweiten Lenkwinkeleinheit zuverlassig
realisiert werden kann. Durch das Federelement wiederum ist dann die zweite
Lenkwinkeleinheit beweglich. Mit anderen Worten ist durch das Federelement die zweite
Lenkwinkeleinheit beweglich gelagert und das erste Sensorelement und das zweite
Sensorelement kdnnen sich gemeinsam mit der zweiten Lenkwinkeleinheit bewegen und
dadurch eine zuverlassige Erfassung des Lenkwinkels an der Lenkwelle realisieren.

Gemas einer vorteilhaften Ausgestaltungsform kénnen die erste Lenkwinkeleinheit und
die zweite Lenkwinkeleinheit als Zahnrader ausgebildet sein. Insbesondere sind dann die
zwei Zahnrader derart miteinander bewegungsgekoppelt, dass das erste Zahnrad der
ersten Lenkwinkeleinheit und das zweite Zahnrad der zweiten Lenkwinkeleinheit
miteinander kAmmen. Durch diese Ausgestaltungsform kann eine zuverlassige
Bewegungskopplung zwischen der ersten Lenkwinkeleinheit und der zweiten
Lenkwinkeleinheit realisiert werden.

Es hat sich weiterhin als vorteilhaft erwiesen, wenn die erste Lenkwinkeleinheit einen
ersten Radius aufweist und die zweite Lenkwinkeleinheit einen zweiten Radius aufweist,
wobei der erste Radius groBer ist als der zweite Radius. Dadurch ist bei einer geringen
Rotation der ersten Lenkwinkeleinheit mit der Lenkwelle eine gréBere Rotation der
zweiten Lenkwinkeleinheit realisiert. Insbesondere kann dadurch eine héhere Aufldsung
des Lenkwinkels realisiert werden, da die zweite Lenkwinkeleinheit radial weitergedreht
wurde als die erste Lenkwinkeleinheit und der Sensor dadurch entsprechend mit einer
héheren Aufldsung und damit genauer den Lenkwinkel der Lenkwelle bestimmen kann.

Ebenfalls vorteilhaft ist, wenn zumindest die zweite Lenkwinkeleinheit ein Gehause mit
einem Getriebe aufweist und das Gehause mit dem Getriebe bei einer Bewegung der
zweiten Lenkwinkeleinheit mitbewegbar ist. Dadurch kann die zweite Lenkwinkeleinheit
zuverlassig gehalten werden und insbesondere kann auf das Gehause die Vorspannkraft
des Federelements ausgeubt werden. Eine Rotationsmdéglichkeit dieser zweiten
Lenkwinkeleinheit ist insbesondere durch das Getriebe gegeben, so dass liber das
Getriebe mit einer hohen Auflésung der Lenkwinkel der Lenkwelle bestimmt werden kann.

Es hat sich weiterhin als vorteilhaft erwiesen, wenn ein Federelement, welches die zweite
Lenkwinkeleinheit an die erste Lenkwinkeleinheit zum Kadmmen mit der ersten
Lenkwinkeleinheit driickt, mit dem Gehause gekoppelt ist. Es wird die Vorspannkraft des
Federelements nicht direkt auf die zweite Lenkwinkeleinheit ausgelbt, sondern lediglich
indirekt, so dass eine freie Rotation der zweiten Lenkwinkeleinheit realisiert werden kann.
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Dadurch kann die Bewegungskopplung zwischen der ersten Lenkwinkeleinheit und der
zweiten Lenkwinkeleinheit realisiert werden und die zweite Lenkwinkeleinheit kann frei
rotieren, so dass eine verbesserte Erfassung des Lenkwinkels ermdglicht ist.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltungsform kann das Federelement eine
Vorspannkraft auf das Gehause ausiben. Dadurch ist eine zuverlassige
Bewegungskopplung der ersten Lenkwinkeleinheit mit der zweiten Lenkwinkeleinheit
gegeben.

Geman einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltungsform kann das Federelement als
Spiralfeder ausgebildet sein. Durch die Ausgestaltungsform des Federelements als
Spiralfeder kann ein einfaches und dennoch zuverlassiges Federelement bereitgestellt
werden. Insbesondere kann durch die entsprechenden Federkonstanten die
Lenkwinkelsensorvorrichtung individuell auf die Bedlrfnisse angepasst werden und die
Vorspannkraft eingestellt und ausgeubt werden. Es ist ein einfaches und dennoch
zuverlassiges Federelement durch die Spiralfeder ausgebildet.

In einer vorteilhaften Ausgestaltungsform ist der Lenkwinkelsensor als Magnetsensor
ausgebildet. Beispielsweise kann dann das erste Sensorelement als Magnetelement und
das zweite Sensorelement als Hallsensorelement ausgebildet sein. Das Magnetelement
und das Hallsensorelement kénnen dann zusammen wechselwirken und so die Rotation
der zweiten Lenkwinkeleinheit zum Hallsensorelement zuverlassig bestimmt werden.
Insbesondere sind dann das Magnetelement und das Hallsensorelement bezlglich einer
Bewegung der zweiten Lenkwinkeleinheit mitbeweglich angeordnet. Eine Rotation
zueinander ist ermdglicht, wobei in Abhangigkeit der Rotation dann der Lenkwinkel
bestimmt werden kann.

Gemas einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltungsform kann die
Lenkwinkelsensorvorrichtung eine dritte Lenkwinkeleinheit aufweisen und/oder die dritte
Lenkwinkeleinheit einen dritten Radius aufweisen, welcher unterschiedlich zum zweiten
Radius und kleiner als der erste Radius ist. Die dritte Lenkwinkeleinheit ist insbesondere
dann ebenfalls mit der ersten Lenkwinkeleinheit bewegungsgekoppelt. Dadurch ist eine
redundante Erfassungsmaglichkeit fir den Lenkwinkel geschaffen worden. Insbesondere
kann beispielsweise der Lenkwinkel, welcher durch die dritte Lenkwinkeleinheit erfasst
wurde, mit dem Lenkwinkel, welcher durch die zweite Lenkwinkeleinheit erfasst wurde,
verglichen werden und dadurch verifiziert werden. Dadurch kann eine zuverlassige
Lenkwinkelbestimmung bereitgestellt werden. Durch die unterschiedlichen Radien ist es
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ermd@glicht, dass die dritte Lenkwinkeleinheit gegentber der ersten Lenkwinkeleinheit
weiter rotiert und durch die unterschiedliche Ausgestaltungsform zur zweiten
Lenkwinkeleinheit kann eine andere Auflésung des Lenkwinkels bereitgestellt werden, so
dass zuverlassig der Lenkwinkel Gber die zweite Lenkwinkeleinheit und die dritte
Lenkwinkeleinheit bestimmt werden kann.

Ebenfalls vorteilhaft ist, wenn die dritte Lenkwinkeleinheit einen weiteren
Lenkwinkelsensor aufweist und der Lenkwinkelsensor der zweiten Lenkwinkeleinheit und
der weitere Lenkwinkelsensor auf einem gemeinsamen Leiterplattenelement relativ
beweglich zur Leiterplatte angeordnet sind. Dadurch kann mit lediglich einem
beweglichen Leiterplattenelement mittels zwei unterschiedlicher Lenkwinkeleinheiten der
Lenkwinkel bestimmt werden. Dadurch ist eine bauteilarme und dennoch zuverlassige

und redundante Bestimmung des Lenkwinkels méglich.

Es hat sich weiterhin als vorteilhaft erwiesen, wenn die dritte Lenkwinkeleinheit einen
weiteren Lenkwinkelsensor aufweist und der weitere Lenkwinkelsensor auf einem zum
Leiterplattenelement separaten weiteren Leiterplattenelement relativ beweglich zur
Leiterplatte und/oder zum Leiterplattenelement angeordnet ist. Dadurch kénnen zwei
voneinander unabhangige Lenkwinkelsensoren den Lenkwinkel erfassen, wodurch eine
zuverlassige und voneinander unabhangige Bestimmung des Lenkwinkels erméglicht ist.
Der erfasste Lenkwinkel des einen Lenkwinkelsensors kann mittels der Erfassung des
Lenkwinkels des anderen Lenkwinkelsensors verifiziert werden, so dass besonders

zuverlassig und genau der Lenkwinkel erfasst werden kann.

Ebenfalls méglich ist, dass ein Lenkwinkelsensor der dritten Lenkwinkeleinheit
unterschiedlich zum Lenkwinkelsensor der zweiten Lenkwinkeleinheit ausgebildet sein.
Beispielsweise, sollte der erste Lenkwinkelsensor als Magnetsensor ausgebildet sein,
kann der Lenkwinkelsensor der dritten Lenkwinkeleinheit mittels eines Laserverfahrens
den Lenkwinkel bestimmen. Dadurch kénnen unterschiedliche und unabhangige
Erfassungsméglichkeiten des Lenkwinkels der Lenkwelle bestimmt werden. Insbesondere
ist dadurch eine zuverlassige Bestimmung des Lenkwinkels erméglicht.

Weiterhin vorteilhaft ist, wenn das Leiterplattenelement in eine erste Raumrichtung
und/oder in eine zweite Raumrichtung und/oder in eine dritte Raumrichtung bewegbar ist.
Dadurch kénnen Bewegungen und Bauteiltoleranzen in zumindest eine, insbesondere in
zweli, insbesondere in drei Raumrichtungen realisiert werden. Dadurch ist die
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Lenkwinkelsensorvorrichtung auch bei gréBeren Bauteiltoleranzen in allen
Raumrichtungen einsetzbar und kann dennoch zuverlassig den Lenkwinkel erfassen.
Auch bei Vibrationen im Kraftfahrzeug, welche insbesondere in allen drei Raumrichtungen
auftreten, kann der Lenkwinkel zuverlassig bestimmt werden.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform kann das Leiterplattenelement eine erste
Dicke aufweisen und die Leiterplatte eine zweite Dicke aufweisen, wobei die erste Dicke
geringer als die zweite Dicke ist und/oder dass das Leiterplattenelement aus einer
Laminierkunststofffolie ausgebildet ist. Dadurch, dass das Leiterplattenelement
beispielsweise dunner ausgebildet ist, als die Leiterplatte selbst, kann aus dem gleichen
Material, wie die Leiterplatte selbst ausgebildet ist, auch das Leiterplattenelement
ausgebildet sein. Beispielsweise kann das Leiterplattenelement dann, wie auch die
Leiterplatte, aus Epoxidharz oder Glasfaser hergestellt sein. Durch die diinnere
Ausgestaltungsform des Leiterplattenelements kann so die flexible Ausgestaltungsform
fir die Bewegung des Leiterplattenelements realisiert werden. Ebenfalls méglich ist, dass
das Leiterplattenelement aus einer flexiblen Laminierkunststofffolie ausgebildet ist, und
somit flexibel fur eine Bewegung des Leiterplattenelements ist. Des Weiteren kann
vorgesehen sein, dass das Leiterplattenelement Uber ein Flachbandkabel mit der
Leiterplatte gekoppelt ist und Gber das Flachbandkabel die Bewegungsfreiheit des
Leiterplattenelements realisiert werden kann.

Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein Kraftfahrzeug mit zumindest einer
Lenkwinkelsensorvorrichtung mit zumindest einem der zuvor genannten Merkmale. Das
Kraftfahrzeug ist insbesondere als Personenkraftwagen ausgebildet.

Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein Verfahren zum Bestimmen eines
Lenkwinkels einer Lenkwelle in einem Kraftfahrzeug. Eine erste Lenkwinkeleinheit einer
Lenkwinkelsensorvorrichtung wird mit dem Lenkwinkel gekoppelt und eine zweite
Lenkwinkeleinheit der Lenkwinkelsensorvorrichtung wird derart beweglich angeordnet,
dass die zweite Lenkwinkeleinheit mit der dritten Lenkwinkeleinheit bewegungsgekoppelt
ist. Zumindest ein erstes Sensorelement eines Lenkwinkelsensors der
Lenkwinkelsensorvorrichtung ist auf der zweiten Lenkwinkeleinheit angeordnet und ein
zweites Sensorelement des Lenkwinkelsensors ist auf einer Leiterplatte der
Lenkwinkelsensorvorrichtung angeordnet. Mittels der Lenkwinkelsensorvorrichtung wird
der Lenkwinkel der Lenkwelle bestimmt. Die Leiterplatte weist zumindest ein relativ zur
Leiterplatte bewegliches Leiterplattenelement auf, auf welcher das zweite Sensorelement
angeordnet ist, wobei das erste Sensorelement und das zweite Sensorelement derart
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gelagert werden, dass bei einer Bewegung der zweiten Lenkwinkeleinheit das erste
Sensorelement und das zweite Sensorelement mitbewegt werden.

Vorteilhafte Ausgestaltungsformen der Lenkwinkelsensorvorrichtung sind als vorteilhafte
Ausgestaltungsformen des Kraftfahrzeugs sowie des Verfahrens anzusehen. Das
Kraftfahrzeug ist insbesondere als Personenkraftwagen ausgebildet. Die
Lenkwinkelsensorvorrichtung und das Kraftfahrzeug weisen dazu gegenstandliche
Merkmale auf, die eine Durchfuhrung des Verfahrens ermdéglichen.

Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich aus den Anspriichen, den Figuren und der
Figurenbeschreibung. Die vorstehend in der Beschreibung genannten Merkmale und
Merkmalskombinationen sowie die nachfolgend in der Figurenbeschreibung genannten
und/oder den Figuren alleine gezeigten Merkmale und Merkmalskombinationen sind nicht
nur in der jeweils angegebenen Kombination, sondern auch in anderen Kombinationen
oder in Alleinstellung verwendbar, ohne den Rahmen der Erfindung zu verlassen. Es sind
somit auch Ausfuhrungen von der Erfindung als umfasst und offenbart anzusehen, die in
den Figuren nicht explizit gezeigt und erlautert sind, jedoch durch separierte
Merkmalskombinationen aus den erlauterten Ausfuhrungen hervorgehen und erzeugbar
sind. Es sind auch Ausfihrungen und Merkmalskombinationen als offenbart anzusehen,
die somit nicht alle Merkmale eines urspringlich formulierten unabhangigen Anspruchs
aufweisen. Es sind dartber hinaus Ausfihrungen und Merkmalskombinationen
insbesondere durch die oben dargelegten Ausfuhrungsformen als offenbart anzusehen,
die Uber die in den Riuckbezugen der Anspriiche dargelegten Merkmalskombinationen
hinausgehen oder abweichen.

Die Erfindung wird nun anhand von bevorzugten Ausflihrungsbeispielen sowie unter
Bezugnahme auf die beigefligten Zeichnungen néher erlautert.

Dabei zeigen:

Fig. 1 eine schematische Ansicht einer Ausfuhrungsform der

Lenkwinkelsensorvorrichtung;

Fig. 2 eine schematische Draufsicht auf eine Ausfuhrungsform der

Lenkwinkelsensorvorrichtung;
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Fig. 3 eine weitere schematische Draufsicht auf eine weitere Ausfihrungsform

der Lenkwinkelsensorvorrichtung; und

Fig. 4 eine weitere schematische Draufsicht auf eine weitere Ausfihrungsform
der Lenkwinkelsensorvorrichtung.

In den Figuren werden gleiche und funktionsgleiche Elemente mit den gleichen
Bezugszeichen versehen.

Fig. 1 zeigt in einer schematischen Ansicht einer Ausfihrungsform einer
Lenkwinkelsensorvorrichtung 1. Die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 weist eine erste
Lenkwinkeleinheit 2 und eine zweite Lenkwinkeleinheit 3 auf. Im vorliegenden Beispiel
sind die erste Lenkwinkeleinheit 2 und die zweite Lenkwinkeleinheit 3, um den
erfindungsgemanen Gedanken besser darstellen zu kénnen, um 90 Grad gegenuber
einer Leiterplatte 8 der Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 gedreht. Insbesondere wirde im
zusammengebauten Zustand der Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 die erste
Lenkwinkeleinheit 2 derart an einer Lenkwelle 4 angeordnet sein, wie sie durch die
gestrichelte Linie 2" dargestellt ist. Die zweite Lenkwinkeleinheit 3 wirde, wie durch die
gestrichelte Linie 3" dargestellt, im zusammengebauten Zustand ebenfalls an der
Lenkwelle 4 anliegen. Durch die Pfeile X, Y, Z sind die drei Raumrichtung X, Y, Z
angedeutet. Auch durch diese Darstellung ist die 90° Drehung kenntlich gemacht.

Es ist insbesondere vorgesehen, dass die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 far ein nicht
dargestelltes Kraftfahrzeug, insbesondere firr einen Personenkraftwagen, ausgebildet ist.

Die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 weist einen Lenkwinkelsensor 5 auf, welcher ein
erstes Sensorelement 6 des Lenkwinkelsensors 5 und ein zweites Sensorelement 7 des
Lenkwinkelsensors 5 umfasst.

Die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 weist ferner die Leiterplatte 8 auf, auf welcher
zumindest der eine Lenkwinkelsensor 5 angeordnet ist. Die Lenkwelle 4 ist insbesondere
durch ein Loch 9 in Richtung einer Langsachse L der Lenkwinkelsensorvorrichtung 1
durch die Leiterplatte 8 hindurchgefuhrt und mit der ersten Lenkwinkeleinheit 2 gekoppelt.
Das erste Sensorelement 6 ist insbesondere auf der zweiten Lenkwinkeleinheit 3
angeordnet und mit diesem bewegungsgekoppelt.
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Im vorliegenden Beispiel sind die erste Lenkwinkeleinheit 2 und die zweite
Lenkwinkeleinheit 3 insbesondere als Zahnrader ausgebildet, wobei die erste
Lenkwinkeleinheit 2 und die zweite Lenkwinkeleinheit 3 derart miteinander
bewegungsgekoppelt sind, dass die Zahnrader miteinander kAmmen. Mittels des
Lenkwinkelsensors 5 ist vorgesehen, dass ein Lenkwinkel der Lenkwelle 4 erfasst werden
kann. Mit anderen Worten wird bei einer Rotation der Lenkwelle 4 die erste
Lenkwinkeleinheit 2 mit gedreht, welche bewegungsgekoppelt ist mit der zweiten
Lenkwinkeleinheit 3. Bei einer Rotation der ersten Lenkwinkeleinheit 2 wird die zweite
Lenkwinkeleinheit 3 mit gedreht. Insbesondere weist die erste Lenkwinkeleinheit 2 einen
ersten Radius R1 und die zweite Lenkwinkeleinheit 3 einen zweiten Radius R2 auf. Der
erste Radius R1 ist insbesondere gréBer als der zweite Radius R2, so dass bei der ersten
Lenkwinkeleinheit 2 eine gréBere Rotation der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 realisiert
werden kann. Insbesondere kann dadurch verbessert ein Lenkwinkel mit einer héheren
Auflésung erfasst werden.

Insbesondere bei Kraftfahrzeugen, welche sich in einem Fahrbetrieb befinden, kann es zu
Vibrationen im Kraftfahrzeug kommen. Des Weiteren kann es aufgrund von
Bauteiltoleranzen zu Ungenauigkeiten bei den Lenkwinkeleinheiten 2, 3 kommen. Von
daher ist es vorgesehen, dass mittels eines Federelements 12 (Fig. 2) eine Vorspannkraft
F auf die zweite Lenkwinkeleinheit 3 ausgelbt wird. Durch die Vorspannkraft F kann eine
zuverlassige Bewegungskopplung zwischen der ersten Lenkwinkeleinheit 2 und der
zweiten Lenkwinkeleinheit 3 realisiert werden. Insbesondere auch bei Vibrationen
beziehungsweise bei Bauteiltoleranzen kann somit eine zuverlassige
Bewegungskopplung realisiert werden.

Um eine Bewegung B der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 bei der Bewegungskopplung auch
fir das Sensorelements 5 auszugleichen, weist die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 ein
bewegliches Leiterplattenelement 10 auf, auf welcher das zweite Sensorelement 7 derart
gelagert ist, dass sich bei der Bewegung B der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 relativ zur
Leiterplatte 8 das erste Sensorelement 6 und das zweite Sensorelement 7 mitbewegen.
Dadurch kann eine zuverlassige Bestimmung des Lenkwinkels auch bei der Bewegung B
des zweiten Sensorelements 7 realisiert werden. Insbesondere ist dadurch eine
verbesserte Erfassung des Lenkwinkels realisiert.

Es kann insbesondere vorgesehen sein, dass der Lenkwinkelsensor 5 als Magnetsensor
ausgebildet ist, beispielsweise kann dann das erste Sensorelement 6 als Magnetelement
ausgebildet sein und das zweite Sensorelement 7 kann als Hallsensorelement
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ausgebildet sein. Es kann dadurch eine relative Rotation des ersten Sensorelements 6
gegenlber dem zweiten Sensorelement 7 erfasst werden und in Abhangigkeit der
erfassten Rotation dann der Lenkwinkel bestimmt werden. Es ist insbesondere
vorgesehen, dass das Leiterplattenelement 10 in eine erste Raumrichtung X und/oder in
eine zweite Raumrichtung Y und/oder in eine dritte Raumrichtung Z bewegbar ist.
Insbesondere stehen die drei Raumrichtungen X, Y, Z jeweils rechtwinklig zueinander und
bilden einen dreidimensionalen Raum.

Es kann weiterhin vorgesehen sein, dass das Leiterplattenelement 10 eine erste Dicke
aufweist und die Leiterplatte 8 eine zweite Dicke aufweist, wobei die erste Dicke geringer
ist als die zweite Dicke. Mit anderen Worten ist das Leiterplattenelement 10 dinner
ausgebildet als die Leiterplatte 8, wodurch das Leiterplattenelement 10 flexibel
ausgebildet sein kann. Beispielsweise kann dann das Leiterplattenelement 10 aus
Epoxidharz beziehungsweise Glasfaser, wie auch die Leiterplatte 8, hergestellt sein. Des
Weiteren ist méglich, dass das Leiterplattenelement 10 aus einer Laminierkunststofffolie
ausgebildet ist und somit flexibel ausgebildet ist. Ebenfalls méglich ist, dass das
Leiterplattenelement 10 Uber ein flexibles Flachbandkabel mit der Leiterplatte 8 gekoppelt
ist und die Bewegungsfreiheit Gber das flexible Flachbandkabel realisiert werden kann.

Fig. 2 zeigt eine weitere Ansicht einer Ausfihrungsform der Lenkwinkelsensorvorrichtung
1. Fig. 2 zeigt die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 in Richtung der Langsachse L
betrachtet. Die erste Lenkwinkeleinheit 2 kAmmt mit der zweiten Lenkwinkeleinheit 3. Auf
der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 ist das Sensorelement 6 angeordnet. Die zweite
Lenkwinkeleinheit 3 weist ein Gehause 11 auf, wobei in dem Gehause 11 insbesondere
ein Getriebe mit angeordnet ist. Bei der Bewegung B der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 ist
das Gehause 11 und das Getriebe mitbewegbar.

In der folgenden Ausfuhrungsform wird die Vorspannkraft F durch das Federelement 12
ausgeulbt, welches die Vorspannkraft F auf die zweite Lenkwinkeleinheit 3 ausubt und so
eine Bewegungskopplung zwischen der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 und der ersten
Lenkwinkeleinheit 2 realisiert ist.

Es kann vorgesehen sein, dass die Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 eine dritte
Lenkwinkeleinheit 13 aufweist, wobei ein dritter Radius R3 der dritten Lenkwinkeleinheit
13 unterschiedlich zum zweiten Radius R2 und kleiner als der erste Radius R1 ist.
Dadurch kann mit der Lenkwinkeleinheit 13 eine redundante Méglichkeit geschaffen
werden, um den Lenkwinkel auf zwei unterschiedliche Arten und Weisen zu erfassen.
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Insbesondere kann vorgesehen sein, dass ein dritter Lenkwinkelsensor 14 unterschiedlich
zum ersten Lenkwinkelsensor 5 ausgebildet ist. Mit anderen Worten kann der Lenkwinkel
mit der dritten Lenkwinkeleinheit 13 anders erfasst werden, als mit der zweiten
Lenkwinkeleinheit 3. Beispielsweise kann mittels Lasermessens der Lenkwinkel bei der
dritten Lenkwinkeleinheit 13 erfasst werden.

Es wird somit eine Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 bereitgestellt, mittels welcher ein
Lenkwinkel der Lenkwelle 4 bestimmt werden kann. Die erste Lenkwinkeleinheit 2 wird
mit der Lenkwelle 4 gekoppelt und die zweite Lenkwinkeleinheit 3 derart beweglich
angeordnet, dass die zweite Lenkwinkeleinheit 3 mit der ersten Lenkwinkeleinheit 2
bewegungsgekoppelt ist. Zumindest das erste Sensorelement 6 ist auf der zweiten
Lenkwinkeleinheit 3 angeordnet und das zweite Sensorelement 7 ist auf der Leiterplatte 8
angeordnet. Mittels der Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 wird der Lenkwinkel der Lenkwelle
4 bestimmt. Die Leiterplatte 8 weist zumindest ein relativ zur Leiterplatte 8 bewegliches
Leiterplattenelement 10 auf, auf welchem das zweite Sensorelement 7 angeordnet ist,
wobei das erste Sensorelement 6 und das zweite Sensorelement 7 derart gelagert
werden, dass bei einer Bewegung B der zweiten Lenkwinkeleinheit 3 das erste
Sensorelement 6 und das zweite Sensorelement 7 mitbewegt werden.

Fig. 3 zeigt in einer schematischen Ansicht eine weitere Ausfuhrungsform der
Lenkwinkelsensorvorrichtung 1. Die vorliegende Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 weist die
erste Lenkwinkeleinheit 2, die zweite Lenkwinkeleinheit 3 und die dritte Lenkwinkeleinheit
13 auf. Die dritte Lenkwinkeleinheit 13 ist im vorliegenden Beispiel mit einem weiteren
Lenkwinkelsensor 15 ausgebildet. Des Weiteren ist die dritte Lenkwinkeleinheit 13 auf
einem weiteren Leiterplattenelement 16 ausgebildet, welches beweglich zur Leiterplatte 8
ausgebildet ist. Das Leiterplattenelement 16 ist er weiterhin separat relativ beweglich zum
Leiterplattenelement 10 angeordnet. Es kann vorgesehen sein, dass das weitere
Leiterplattenelement 16 Uber ein weiteres Federelement 17 beweglich gegenuber der
Leiterplatte 8 gelagert ist. Dadurch ist es erméglicht, dass die zweite Lenkwinkeleinheit 3
und die dritte Lenkwinkeleinheit 13 jeweils unterschiedlich zueinander separat bewegbar
gelagert sind, sodass eine zuverlassige Erfassung des Lenkwinkels unabhangig
voneinander durchgefihrt werden kann. Insbesondere kann vorgesehen sein, dass die
Leiterplattenelemente 10, 16 eine jeweilige Fuhrung aufweisen wodurch eine zuverlassige
Bewegung der Leiterplattenelemente 10, 16 und der Lenkwinkeleinheiten 3, 13 realisiert
werden kann.
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Fig. 4 zeigt eine weitere schematische Ansicht einer Ausfihrungsform der
Lenkwinkelsensorvorrichtung 1. Die vorliegende Lenkwinkelsensorvorrichtung 1 weist die
erste Lenkwinkeleinheit 2, die zweite Lenkwinkeleinheit 3 und die dritte Lenkwinkeleinheit
13 auf. Die zweite Lenkwinkeleinheit 3 und die dritte Lenkwinkeleinheit 13 sind auf dem
Leiterplattenelement 10 relativ beweglich zu der Leiterplatte 8 angeordnet. Insbesondere
sind die zweite Lenkwinkeleinheit 3 und die dritte Lenkwinkeleinheit 13 gemeinsam auf
dem Leiterplattenelement 10 beweglich gelagert. Das Leiterplattenelement 10 wiederum
ist mit dem Federelement 12 gekoppelt, sodass das Leiterplattenelement 10 relativ
beweglich zur Leiterplatte 8 angeordnet ist.

Es ist ebenfalls méglich, dass weitere Federelemente in der Lenkwinkelsensorvorrichtung
1 angeordnet sind, sodass eine verbesserte Bewegung der Lenkwinkeleinheiten 3, 13
uber die Federelemente realisiert werden kann. Insbesondere kann dadurch die
Bewegung in der X-Raumrichtung, der Y-Raumrichtung und der Z-Raumrichtung realisiert
werden. Ferner kann vorgesehen sein, dass das Leiterplattenelement 10
beziehungsweise das weitere Leiterplattenelement 16 Gber einen linear, rotorischen.
Kipppunkt verfugen, sodass eine Relativbewegung zur Leiterplatte 8 realisiert werden
kann. Ferner kann méglich sein, dass die Leiterplattenelemente 10, 16 tber eine Oldham-
kupplung relativ beweglich angeordnet sind. Es kénnen dazu zwei Schienenachsen, die
90° zueinander angeordnet sind und einen Zwischentrager als Schlitten aufweisen, fir die
Relativbewegung der Leiterplattenelemente 10, 16 herangezogen werden.

Ferner kann es sein, dass die Leiterplattenelemente 10, 16 Uber eine Steckverbindung
direkt mit dem Gehause 11 zur elektrischen Ubertragung von Informationen gekoppelt
sind. Ebenfalls méglich ist, dass bei dieser Ausgestaltungsform auch keine
Steckverbindung eingesetzt wird, sondern (iber das flexible Leiterplattenelement 10, 16
direkt die elektrische Kopplung zu elektrischen Ubertragung von Informationen
durchgefuhrt wird.
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Patentanspriiche

1. Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) zum Bestimmen eines Lenkwinkels einer
Lenkwelle (4) in einem Kraftfahrzeug, mit einer ersten Lenkwinkeleinheit (2) der
Lenkwinkelsensorvorrichtung (1), welche mit der Lenkwelle (4) gekoppelt ist, und
mit einer zweiten Lenkwinkeleinheit (3) der Lenkwinkelsensorvorrichtung (1), welche
mit der ersten Lenkwinkeleinheit (2) bewegungsgekoppelt ist, wobei zumindest ein
erstes Sensorelement (6) eines Lenkwinkelsensors (5) der
Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) auf der zweiten Lenkwinkeleinheit (3) angeordnet
ist, und wobei ein zweites Sensorelement (7) des Lenkwinkelsensors (5) auf einer
Leiterplatte (8) der Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) angeordnet ist, wobei die
zweite Lenkwinkeleinheit (3) relativ beweglich zur Leiterplatte (8) ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Leiterplatte (8) zumindest ein relativ zur Leiterplatte (8) bewegliches
Leiterplattenelement (10) aufweist, auf welcher das zweite Sensorelement (7)
angeordnet ist, wobei das erste Sensorelement (6) und das zweite Sensorelement
(7) derart gelagert sind, dass sich bei einer Bewegung (B) der zweiten
Lenkwinkeleinheit (3) relativ zur Leiterplatte (8) das erste Sensorelement (6) und
das zweite Sensorelement (7) mitbewegen.

2.  Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Lenkwinkeleinheit (2) und die zweite Lenkwinkeleinheit (3) als Zahnrader

ausgebildet sind.

3.  Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Lenkwinkeleinheit (2) einen ersten Radius (R1) aufweist und die zweite
Lenkwinkeleinheit (3) einen zweiten Radius (R2) aufweist, wobei der erste Radius
(R1) gréBer ist als der zweite Radius (R2).

4.  Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
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zumindest die zweite Lenkwinkeleinheit (3) ein Gehause (11) mit einem Getriebe
aufweist und das Gehause (11) mit dem Getriebe bei einer Bewegung (B) der
zweiten Lenkwinkeleinheit (3) mitbewegbar ist.

5.  Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein Federelement (12), welches die zweite Lenkwinkeleinheit (3) an die erste
Lenkwinkeleinheit (2) zum Kammen mit der ersten Lenkwinkeleinheit (2) drickt, mit
dem Gehause (11) gekoppelt ist.

6. Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Federelement (12) eine Vorspannkraft auf das Gehause (11) ausubt.

7.  Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Federelement (12) als Spiralfeder ausgebildet ist.

8.  Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
der Lenkwinkelsensor (5) als Magnetsensor ausgebildet ist.

9. Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) eine dritte Lenkwinkeleinheit (13) aufweist
und/oder die dritte Lenkwinkeleinheit (13) einen dritten Radius (R3) aufweist,
welcher unterschiedlich zum zweiten Radius (R2) und kleiner als der erste Radius
(R1) ist.

10. Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet, dass
die dritte Lenkwinkeleinheit (13) einen weiteren Lenkwinkelsensor (15) aufweist und
der Lenkwinkelsensor (5) der zweiten Lenkwinkeleinheit (3) und der weitere
Lenkwinkelsensor (15) gemeinsam auf dem Leiterplattenelement (10) relativ
beweglich zur Leiterplatte (8) angeordnet sind.
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Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet, dass

die dritte Lenkwinkeleinheit (13) einen weiteren Lenkwinkelsensor (15) aufweist und
der weitere Lenkwinkelsensor (15) auf einem zum Leiterplattenelement (10)
separaten weiteren Leiterplattenelement (16) relativ beweglich zur Leiterplatte (8)
und/oder zum Leiterplattenelement (10) angeordnet ist.

Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass

das Leiterplattenelement (10) in eine erste Raumrichtung (X) und/oder in eine
zweite Raumrichtung (Y) und/oder in eine dritte Raumrichtung (Z) bewegbar ist.

Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass

das Leiterplattenelement (10) eine erste Dicke aufweist und die Leiterplatte (8) eine
zweite Dicke aufweist, wobei die erste Dicke geringer als die zweite Dicke ist,
und/oder dass das Leiterplattenelement (10) aus einer Laminierkunststofffolie
ausgebildet ist.

Kraftfahrzeug mit zumindest einer Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) nach einem der

Anspriiche 1 bis 13.

Verfahren zum Bestimmen eines Lenkwinkels einer Lenkwelle (4) in einem
Kraftfahrzeug, wobei eine erste Lenkwinkeleinheit (2) einer
Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) mit der Lenkwelle (4) gekoppelt wird und eine
zweite Lenkwinkeleinheit (3) der Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) derart beweglich
angeordnet wird, dass die zweite Lenkwinkeleinheit (3) mit der ersten
Lenkwinkeleinheit (2) bewegungsgekoppelt ist, und wobei zumindest ein erstes
Sensorelement (6) eines Lenkwinkelsensors (5) der Lenkwinkelsensorvorrichtung
(1) auf der zweiten Lenkwinkeleinheit (3) angeordnet ist und ein zweites
Sensorelement (7) des Lenkwinkelsensors (5) auf einer Leiterplatte (8) der
Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) angeordnet ist, wobei mittels der
Lenkwinkelsensorvorrichtung (1) der Lenkwinkel der Lenkwelle (4) bestimmt wird,
dadurch gekennzeichnet, dass
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die Leiterplatte (8) zumindest ein relativ zur Leiterplatte (8) bewegliches
Leiterplattenelement (10) aufweist, auf welcher das zweite Sensorelement (6)
angeordnet ist, wobei das erste Sensorelement (7) und das zweite Sensorelement
(7) derart gelagert werden, dass bei einer Bewegung (B) der zweiten

Lenkwinkeleinheit (3) das erste Sensorelement (6) und das zweite Sensorelement
(7) mitbewegt werden.
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A US 2014/246267 Al (TAKAYANAGI NAOKI [JP]
ET AL) 4. September 2014 (2014-09-04)

Absatz [0034] - Absatz [0035]; Abbildungen

A DE 10 2012 200239 Al (BOSCH GMBH ROBERT
Absatz [0049] - Absatz [0051]; Abbildung

_/__
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1,15

1,15

Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Veréffentlichungen

"A" Veréffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert,
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist

"E" fruhere Anmeldung oder Patent, die bzw. das jedoch erst am oder nach
dem internationalen Anmeldedatum veréffentlicht worden ist

"L" Veréffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er-
scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer
anderen im Recherchenbericht genannten Veréffentlichung belegt werden
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie
ausgefuhrt)

"O" Veréffentlichung, die sich auf eine miindliche Offenbarung,
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht

"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach
dem beanspruchten Prioritatsdatum veréffentlicht worden ist

"T" Spétere Veroffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum
oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der
Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden
Theorie angegeben ist

"X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf
erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

"Y" Verdffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet
werden, wenn die Veréffentlichung mit einer oder mehreren
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
diese Verbindung flur einen Fachmann naheliegend ist

"&" Veréffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist
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15. Januar 2019

Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

22/01/2019
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Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2018/077533
C. (Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN
Kategorie* | Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.
A US 2008/278150 Al (KOMA TETSUYA [JP] ET 1,15

AL) 13. November 2008 (2008-11-13)
Absatz [0033] - Absatz [0034]; Abbildung 6

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (April 2005)
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Angaben zu Veroffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehéren

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2018/077533
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefihrtes Patentdokument Veroffentlichung Patentfamilie Veroffentlichung
DE 102008020548 Al 29-10-2009  KEINE
US 2014246267 Al 04-09-2014 CN 104015783 A 03-09-2014
DE 102014202383 Al 04-09-2014
JP 6007131 B2 12-10-2016
JP 2014168969 A 18-09-2014
US 2014246267 Al 04-09-2014
DE 102012200239 Al 11-07-2013  CN 103196360 A 10-07-2013
DE 102012200239 Al 11-07-2013
FR 2985565 Al 12-07-2013
JP 2013142699 A 22-07-2013
US 2008278150 Al 13-11-2008 JP 5012181 B2 29-08-2012
JP 2008275546 A 13-11-2008
US 2008278150 Al 13-11-2008
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