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(57)De huidige uitvinding betreft een werkwijze voor
het verpakken van een confiserieproduct in een
display middels een geautomatiseerd grijpsysteem,
waarbij het confiserieproduct een houder en een
chocolade gedeelte omvat, waarhij de houder
minstens deels in het chocolade gedeelte vervat zit
en waarbij het grijpsysteem een grijpelement en een
zuignap omvat geschikt voor het vastnemen van
aangevoerde confiserieproducten, waarbij de houder
van het confiserieproduct wordt vastgegrepen
middels het grijpelement van het grijpsysteem en het
chocolade gedeelte van het confiserieproduct wordt
vastgenomen middels de zuignap van het
grijpsysteem en de houder van het confiserieproduct
vervolgens in een daartoe voorziene opening van de
display wordt geplaatst. De huidige uitvinding betreft
ook een inrichting voor het verpakken van
confiserieproducten en een display opgevuld met
één of meerdere confiserieproducten.
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WERKWIJZE EN INRICHTING VOOR HET VERPAKKEN VAN EEN
CONFISERIEPRODUCT IN EEN DISPLAY

TECHMISCH DOMEIN

De uitvinding heeft betrekking op een werkwijze voor het verpakken van een
confiserieproduct in een display middels een geautomatiseard grijpsysieem. BDe
uitvinding heeft eveneens betrekking op een inrichting voor het verpakken van
confiserieproducten en  op een display opgevuid met één of meerdere

confiserieproducten.

STAND DER TECHNIEK

Het gebruik van robotarmen wordt in diverse indusirieén toegepast, voornamelijk omdat
ze de efficiéntie van het productieproces verhogen en zodoende de arbeidskostien
verlagen. Hel wijdverbreide gebruik van robotarmen is grotendesels te danken aan hun
veelzijdigheid om verschillende taken uit te voeren. Deze veelzijdigheid wordt bereikt
door het gebruik van specifieke end sffector-hulpstukken, zoals grijpers of anders
gereedschappen die aan het uileinde van de robotarm worden gemonteerd. Deze end
effector-hulpstukken zijn vaak speciaal ontworpen om gespecialiseerde faken uil {e
voeren. Robolarmen worden bijvoorbeeild gebruikl om complexe bewerkingen uit te
voeren die de hoogsie male van nauwkeurigheid en precisie vereisen, zoals het
vervaardigen van priniplaten of computerchips. In andere indusirieén hebben
robotarmen handenarbeid vervangen voor taken die iraditioneel handmatig door
mensen werden uitgevoerd, zoals het verpakken van flessen in kisten, het schilderen
van auio's aan de lopende band en vele andere sporigelijke taken. Al deze taken kunnen

worden dilgevoerd door middel van specifiek ontworpen end effector-hulpstukken.

Ondanks de vele toepassingen van robotarmsn, is er nog steeds bshoefte aan een
werkwijze en ean inrichting die in siaat is om kwelsbare items te hanteren die een
speciale behandeling vareisen, zoals confiserieproducten met een houder en sen fragis!
chocolade gedeelte. Verder is het belangrijk, teneinde het koopgedrag van de klant
positief te beinviceden, dat deze confiserieproducten rechtopstaand gepresentieerd
worden in een display. Huidige geautomatiseerde werkwijzen en inrichtingen zijn niet
geschikt om deze fragicie confiserieproducten rechtopstaand te verpakken. Vooralsnog
wordt dit soort verpakken daarom manueel gedaan. In een geindusirialisserde setling

batskeni dit schier een additionels kost, alsook een verlies aan sfficiéntis.
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De geautomatiseerde werkwijzen die wel bekend zijn, voldoen echter niet altijd aan de

huidige noden.

EP 2 108 589 bijvoorbeeid beschrijft een werkwijze en een inrichting voor het
verpiaatsen van bijvoorbeeld lolly's met een houder naar een verpakmachine. De
houders van de lolly’s worden vastgegrepen door één van de meerdere grijpelementen,
bestaande uit een paar vingers vastgemaaki op een roterend gedesite. De
grijpelementen lossen vervolgens de lolly’s op een transportiband. De inrichling is echier
niet in staat om de positie van de lolly’s e wijzigen van een horizontale, liggende naar
een verticale, rechtopstaande positie. De inrichiing en werkwijze beschreven in CN 111
436 822 ziin eveneens niet in staal om de positie van hel confiserieproduct te wijzigen

van een horizontale, liggende naar een verticale, rechiopstaande positie.

JS 9 486 927 beschrijft een gerobotiseerd grijpsysteem waarbij het end effector-
huipstuk aan het uiteinde van de robotarm twee grijpeiementen heeft, waarbij elk
grijpelement twee vingers heefl en bevestigd is op een roterende as. Dergelijk
grijpsysteem is in staal om de positie van de lolly’s {e wijzigen van een horizontale,
liggende naar een verticale, rechtopstaande positie. Echier, de grijpelementen zijn niet
geschikt om het fragiele chocolade gedeelte van het confiserigproduct vast fe grijpen

zonder hieraan schade toe {e brengen.

De inrichtingen beschreven in DE102007031847 en WO2020127582 zijn in staat om
fragiele of langwerpige producien te verplaatsen, maar ze zijn echier niet geschikt om

deze producten rechiopsiaand in een display te positioneren.

Tot nu toe is dus het rechiopstiaand verpakken van deze fragiele confiserigproducten in

een display daarom in hoofdzaak een handmalige taak gebleven.

De huidige uitvinding beoogi een oplossing te vinden voor ienminste enkele van

bovenvermelde problemen.

SAMENVATTING VAN DEUITVINDING

De uitvinding betreft een werkwijze volgens conclusie 1. In het bijzonder, beschrijft de
huidige uitvinding een werkwijze voor het verpakken van een confiserigproduct in ean
display middels een geautomatiseerd grijpsysteem, waarbij het confiserigproduct een
houder en een chocolade gedeelte omval, waarbij de houder minstens deels in het

chocolade gedeelte verval zil en waarbij het grijpsysteem een grijpelement en een
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zuignap omvat geschiki voor het vastnemen van aangevoerde configserieproducten,
waarbij de houder van het confiserieproduct wordt vastgegrepen middels het
grijpelement van het grijpsysteem en het chocolade gedeelte van het confiserieproduct
wordt vastgenomen middels de zuignap van hel grijpsystieem en de houder van het
confiserieproduct vervoigens in een daarioe voorziene opening van de display wordt
gepiaalst. Voorkeursuilvoeringsvormen van dezre werkwijze worden weaergegeven in

conclusies 2 tot en met 7.

in een tweede aspect betreft de uitvinding een inrichting volgens conclusie 8. In het
bijzonder, de huidige uilvinding beschrijft een inrichiing voor het verpakken van
confiserieproducien, waarbl] het confiserieproduct een houder en een chocolade
gedeelie omvat, waarbij de inrichting aanvoermiddelen voor het aanvoeren van
confiserieproducien en ean robotinrichling voor het verplaalsen van confiserieproducien
naar een dispiay omvat, waarbi] de robotinrichting is voorzien van één of meerdere
robotarmen, waarbij het uiteinde van de robotarm is voorzien van een grijpsysteem,
waarbij het grijpsysieem een grijpelement en een zuignap voor het vastgrijpen van een
confiserieproduct en sen duwelement voor hel invoegen van hel confiserigproduct in
een display omval. Voorkeursuitvoeringsvormen van deze inrichting worden

weergegeven in conclusies 9 tof en met 11.

in een volgend aspect betreft de uitvinding een display opgevuld met één of meerdere
confiserieproducten volgens conclusie 12. In het bijzonder, de huidige uitvinding
beschrijft sen display opgsvuld met één of meerdere confiserieproducten verkregen
middels voorgencemde werkwijze, waarbij het confiserisproduct een houdsr en een
chocolade gedeelie omvatl, waarbi] de display meerlagig is, waarbij de lagen van de
display voorzien zijn van openingen en waarbi] de houder van hetl confiserieproduct
gevoegd is in twee of meer nagenoeg loodrechi boven elkaar gelegen openingen in de

fagen van de display.

BESCHRIJVING VAN DE FIGUREN

Figuren 1 en 2 tonen uitvoeringsvormen van het grijpsysieem van de inrichting volgens

onderhavige uitvinding.

GEDETAILLEERDE BESCHRIJVING

Ondanks de vele toepassingen van robotarmesn, is er nog steeds behoefte aan san

geautomaltiseerde werkwijze en inrichting die in staal is om kwetsbare items ie
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verplaatsen, zoals confiserieproducten met een houder en een fragiel chocolade
gedeelte. Verder is het belangrijk, teneinde het koopgedrag van de klant positief te
beinvioaden, dat deze confiserieproducten rechiopstaand gepresenteerd worden in gen
dispiay. Huidige geauiomatiseerde werkwijzen en inrichlingen zijn niet geschiki om deze
fragiele confiserieproducten rechiopstaand ie verpakken. Er is nood aan een
geautomaliseerde werkwijze en inrichting die het mogelifk maakt om fragiele
confiserieproducien rechiopstaand te verpakken in een display.

Tenzii anders gedelfinicerd hebben alle termen die gebruikt worden in de beschrijving
van de uilvinding, ook technische en welenschappelijke termen, de betekenis zoals ze
aigemeen begrepen worden door de vakman in het technisch veld van de uitvinding.
Voor een betere beoordeling van de beschrijving van de uitvinding, worden de voigende
termen expliciel uitgeiegd.

“Een”, "de” en “het” refereren in dit document aan zowel het enkelvoud als het
meervoud tenzij de context duidelijk anders verondersieit. Bijvoorbeeld, “een segment”

betekent een of meer dan een segment.

De termen “omvatten”, “omvattende”, “bestaan uil”, "bestaande uil”, "voorzien van”,
“bevaiien”, “bevattende”, “behelzen”, “behelzende”, “inhouden”, “inhoudende” zijn
synoniemen en zijn inclusieve of open lermen die de aanwezigheid van wal voigt
aanduiden, en die de aanwezigheid niet uitsluiten of beleiten van andsre componenten,
kenmerken, elemenien, leden, stappen, gekend uit of beschreven in de stand der

tachniek.

Het gebruik van robotarmen wordt in diverse indusirieé&n toegepast, voornamelijk omdat
ze de efficiéniie van het productieproces verhogen en rodoende de arbeidskosten
verlagen. Het wijdverbreide gebruik van robotarmen is grotendeels te danken aan hun
veelzijdigheid om verschillende taken uit te voeren. Deze veelzijdigheid wordt bersiki
door het gebruik van specifieke end effector-hulpstukken, =zoals grijpers of
gereedschappen die aan hel uiteinde van de robotarm worden gemonteerd, waarbij

deze end effecior-hulpstukken ontworpen ziin om gespscialisgsrde taken uil te voersn.

In een eerste aspect betreft de uitvinding een werkwijze voor het verpakken van sen
confiserigproduct in egn display middels ean geautomatisserd grijpsysteam, waarbij het
confisarieproduct een houdsr en een chocolade gedeelte omval, waarbi] ds houdsr
minsiens deels in hsat chocolade gedeelte varvat zit en waarbi] hel grijpsysteam een
grijpelement en een zuignap omval geschikt veor het vastnemen van aangevoerde

confiserieproducten, waarbi] de houder van het confiserieproduct wordt vastgegrepen
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middels het grijpelement van het grijpsysteem en het chocolade gedeelie van het
confiserieproduct wordt vastgenomen middels de zuignap van het grijpsysteem en de
houder van het confiserieproduct vervoigens in een daartoe voorziene opening van de

dispiay wordt geplaatst.

in een tweede aspect betreft de uitvinding een inrichiing voor het verpakken van
confiserieproducien, waarbl] het confiserieproduct een houder en een chocolade
gedeelie omvat, waarbi] de inrichting aanvoermiddelen voor het aanvoeren van
confiserieproducien en een robotinrichling voor het verplaalsen van confiserieproducten
naar een dispiay omvat, waarbi] de robotinrichting is voorzien van één of meerdere
robotarmen, waarbij het uiteinde van de robotarm is voorzien van een grijpsysteem,
waarbij het grijpsysieem een grijpeiement en een zuignap voor het vastigrijpen van een
confiserieproduct en een duweiement voor hetl invoegen van het confiserieproduct in

een display omvat.

in een laatste aspect beireft de uitvinding een display copgevuld met één of meerdere
confiserieproducten  verkregen middels voorgenoemde werkwijze, waarbij het
confiserigproduct een houder en gen chocolade gedeslie omvat, waarbij de display
mesrlagig is, waarbij de lagen van de display voorzien zijn van openingen en waarbij de
houder van het confiserieproduct gevoegd is in twee of meer nagenoeg loodrecht boven

eikaar gelegen openingen in de lagen van de display.

De presentatie van een confiserieproduct heeft vaak een grote inviced op het
koopgedrag van de consument. Voor confiserieproducten met sen houder en een
chocolade gedeelle, zoals chocolade lolly’s, is hel belangrijk dat deze rechtopstaand
worden gepresenteerd, waarbij het uilzicht van het confiserieproduct, in het bijzonder

het chocolade gedeelts, volledig tot zijn recht komt.

“Houder” in dit document refereert naar een longitudinaal element dat zicht uitstrekt in
de lengterichting van het confiserieproduct. In ean voorkeursvorm zal de houder een
staafje, rietje of stokje zijn. De houdsr kan een cirkelvormige, ovaalvormige,
rechthoekige of vierkante vorm hebben. In gen andere uitvoeringsvorm is de houder

een plat stokje. De houder kan vervaardigd ziin uit kunsistof, karton, papier of hout.

Door de confiserigproducten in een display te verpakken, kunnen ze enerzijds
rechtopsiaand gepressenteerd wordan {door de houder in de display te verankeren) an,
omdat de display enkel {esn gedeslie) van de houder omvat, is het bslangrijkste desl

van het confiserieproduct, zijnde het chocolade gedeelie, optimaal zichtbaar. Dil is
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voordelig, aangezien het de aandacht van de koper kan trekken, bijvoorbesld wanneer
de display met de confiserigproducten tentoongesteld wordt op een toonbank van een

verkooppunt, zoais ean winkel of een bakker.

Door de houder van het confiserieproduct vast te grijpen middels het grijpelement van
het grijpsysteem en het chocolade gedeeite van het confiserieproduct vast te nemen
middels de zuignap van het grijpsysteam, maakt onderhavige wearkwijze hel mogelijk
om het confiserieproduct stevig te omvatten, zodanig dat deze verplaatst kan worden.
Door zowel de houder als het chocolade gedeeaite van het confisarieproduct te fixeren,
kan het confiserieproduct op een veilige manier getransporteerd worden. Het gebruik
van twee verschillende fixaliepunten vergroot namelijk de stevigheid van de verbinding
tussen het confiserieproduct en het grijpsysteem, zodanig dat het confiserieproduct niet
kan lossen en vallen. Door gebruik te maken van een zuignap voor het fixeren van het
chocolade gedeelie is de kracht die uitgeoefend wordt op het chocolade gedeelte goed
gedoseerd en zal het chocolade gedeelie nist breken gedurende de verpiaalsing naar

e display en is het mogelijk om een grotere kracht uit te pefenen op de houder bij het

plaaisen van het confiserigproduct in de display.

in een uitvoeringsvorm is het chocolade gedeslie van het confiserieproduct meeriagig,
voorzien van een basistaag chocolade en één of meerdere secundaire kleuren. In een
uitvoeringsvorm is het chocolade gedeeite van hef confiserieproduct voorzien van een

tampon-bedrukking.

In een uitvoeringsvorm wordl het confiserigproduct vervaardigd in een mal of een
spuitgietvorm waarin een uitsparing voorzien is voor het ontvangen van de houder van
het confiserieproduct. De spuitgieivorm wordl bij voorkeur uitgevoerd in siliconegn of
een kunsistof materiaal zoals polypropylesn of polysthylesn. In een voorkeursvorm
wordt de houder tijdens de bereiding van het confiserigproduct geplaaist in de uiisparing
van de mal. In een voorkeursuitvoeringsvorm wordt hierbij een disiaal deel van de
houder voorzien in het interne volume van de mal. Hierdoor zal er een verankering van
de houder in het chocolade gedsslte optreden. Inderdaad, van zodra de mal inlern
gevuld wordt met chocolade zal dit distaal deel van de houder ondergedompeld worden
hierin. Bij het stollen van de chocolade zal egn tiidelijk vaste connectie ontstaan tussan

het chocolade gedeslte en ds houder.

In een uitvoeringsvorm is het confiserieproduct omgeven door een omhulsel, waardoor
de zuignap geen rechistreeks contact maakt met het chocolade gedsslte. In saen

voorkeursuitvoeringsvorm is enkel het chocolade gedeslie omgeven door een omhulsel.
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In een verdere uitvoeringsvorm wordt het chocolade gedeelte van het confiserieproduct
volledig omvat door het omhulsel. In een uitvoeringsvorm omvat het omhulsel een
thermopiastisch materiaal. In een verdere uitvoeringsvorm wordt hel thermoplastisch

materiaal gekozen uit coex polypropyieen, gecoate polypropyleen, gemetallisgerde

polypropyleen, polyester, gemetalliseerde polyester of polysthyleen.

Het omhulsel beschermt het confiserieproduct bij het hanteren van het product middeis
de zuignap. VYerder word! dit omhuide confiserieproduct beschermd tegen infestatie door
sliegen, motten, of andere plaaginsecten in de voeding. Een dergelijke verpakking biedt
ais  voordeel dal deze producten geschikt  zijn  wvoor export. in een
voorkeursuilvoeringsvorm s het omhuisel voorzien van een label en/of een
informatiedrager. Het iabe!l kan eender welke informatie bevatien, bijvoorbeeid de
merknaam van het confiserieproduct. De informatiedrager kan evengens eender welke
informatie bevatien, bijvoorbeeld de ingredigntentijst van het confiserieproduct. Dit
fabel en/of informatiedrager kan op sender welke manier aan het omhulsel worden
bevestigd, bijvoorbeeld middels lijm. Het omhulsel is in een verdere voorkeursvorm
minstens gedeslielijk fransparant, zodat hel confiserieproduct goed zichtbaar is, maar

kan ook bsdrukt worden.

In een uitvoeringsvorm omvat het grijpelement van het grijpsysteem twee grijpvingers.
in een andere uitvoeringsvorm omval het grijpelement drie grijpvingers. In nog sen
andere uitvoeringsvorm omvat het grijpelement vier grijpvingers. In nog een anderg

uitvoeringsvorm omvat het grijpelement meer dan vier grijpvingsrs.

in sen uitvoeringsvorm zijn deze grijpvingers verplaatsbaar, waarbi] ze van slkaar weg
of naar elkaar toe kunnen bewegen volgens een bepaalde bewegingsrichting, teneinds
een open of een gesloten positie fe vormen, respectievelijk. Deze bewegingsrichiing kan
bijvoorbeeld langs esn in hoofdzaak lineair pad plaatsvinden, zodanig dal
tegenoverliggende grijpvingers langs het in hoofdzaak lineaire pad naar elkaar toe en
van elkaar af bewegen. In sen voorkeursuitvoeringsvorm wordt de houder van het
confiserieproduct vastgegrepen middels het sluiten van de twee of meerdere
grijpvingers rondom de houder. in een voorkeursuitvoeringsvorm wordt de houder van
het confiserisproduct gelost middels het openen van de twae of meerdere grijpvingers

rondom de houder.

In esn ultvoeringsvorm heeft de grijpvingsr een uitsparing, waardoor dezs geschiki |
voor het omvatten van een gedeelte van de houder van het confiserieproduct wanneer

de grijpvingers zich in een gesioten positie bevinden. In een uilvoeringsvorm omvat de
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grijpvinger cen griipopperviak. Het griipopperviak kan verschillende vormen aannemen
en kan klevende en/of niet-kievende elemenien bevatten. Verder kan het grijpopperviak
{of de grijpvinger in het algemeen, wat dal betreft) meegaand zijn, wal betekent dal
het opperviak {of tenminste een desl van de vinger) zo kan worden gerangschikt dat
het zich vormt naar de contour van de houder, die het wegglijden van de houder zou
kunnen voorkomen an/of andere voordelen zou kunnen bieden tijdens het manipuieren
van de houder. in een uitvoeringsvorm heeft de grijpvinger één of meerdere gebogen
viakken, hoewel ook andere vormen mogeiijk zijn, zoais viakke viakken. In sen andere
uitvoeringsvorm heeft het grijpopperviak een Kuiitjespatroon van meegaande urethaan

kussens of een soorigelijk meegevend materiaal.

in een voorkeursuitvoeringsvorm is hel grijpsysteem voorzien op een robotarm. De
connectie tussen de robotarm en het grijpsysteem kan op verschillende manieren tot
stand komen. In een voorkeursuilvoeringsvorm s hel griipsysieem vastgemaaki aan
de robotarm middels gen schroefsysteem. in een uitvoeringsvorm is hetl grijpsysteem

geconnectieerd mel de grondplaal aan hetl uiteinde van de robotarm.

De robotarm is geschikt om het grijpsysteem ie verplaatsen in verschillende richtingen
en volgens verschillende bewegingen. In een voorkeursuitvoeringsvorm is de robotarm
en het daarop voorziene grijpsysteem geautomaliseerd en zijn de verschillende uif te
voeren bewegingen voorgeprogrammeerd. De robotarm met het grijpsysteem kan
higrdoor volledig autonoom het verpakproces ulivoeren, waardoor er geen mensslijke

iussenkomst noodzakelijk is. Dit verhoogl de efficiéntie van het verpakproces.

De robotarm is onderdesl van een robotinrichting. Een dergelijke robotinrichting kan
voorzien zijn van één of meerdere robolarmen. In een uitvoeringsvorm omvat de
robotinrichting verschillende subsystemen, zoals een mechanisch systesm, een
detectissysteem, een besturingssysteem, evenals een siroomvoorziening. De
robotinrichting kan meer of minder subsystemen omvatten en sk van de subsystamen
kan masrdere glementen omvatien. in een voorkeursuitvosringsvorm kan stk van de

subsystemen en clementen van de robolinrichting met eltkaar worden verbonden.

In een voorkeursuitvoeringsvorm omvat het mechanische systeem, naast de robotarm
en het grijpsysteem, ook een motor. De motor kan een elekirische motor zijn die wordt
aangedreven door een elekirisch vermogen, of kan worden aangedreven door een
aantal verschillende energiebronnen, zoals een op gas gebaseerde brandstof of zonne-
energie. Bovendien kan de motor worden geconfigureerd om siroom te onivangen van

gen sircomicevosr. De stroomtoevosr kan stroom leveren aan verschillende
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componenten van de robotinrichting en zou bijvoorbeeid een oplaadbare lithium-ion- of
foodzuurbatierij kunnen vertegenwoordigen. Andere voedingsmaterialen en typen zijn

ook mogelijk.

Het detectiesysteem van de robotinrichting kan één of meer sensoren gebruiken. In een
uitvoeringsvorm  bevinden zich ter hoogie van de robotarm sensoren. in gen
uitvoeringsvorm bevinden zich ter hoogie van het grijpsysteem sensoren. In een
uitvoeringsvorm omvatten deze sensoren kracht- of koppelsensoren die op de robolarm
en/of het grijpsysteem kunnen worden gemonteerd en daardoor krachien/koppeis
waarnemen die worden ervaren door de robotarm en/of door €én of meerdsre
grijpvingers van het grijpelement van het grijpsysteem. Bovendien of ais alternatief
kunnen deze sensaren in een uitvoeringsvorm camera's bevatten die zijn geconfigureerd
om beelden van de omgeving van de robotinrichting op te nemen. Bovendien of als
aiternatief kunnen deze sensoren in een uitvoeringsvorm 2D-sensoren en/of 3D-
diepiesensoren bevatten die informatie over de omgeving waarnemen terwiji de

robotarm en/of het grijpsysteem beweegi.

In een uitvoeringsvorm verzamell het detectiesysteem informatie over de omgeving dis
kan worden gebruiki door hel besturingssysteem om de robotarm en/of het
grijpsystieem door de werkplek te navigeren naar een positie voor hel oppakken en
efficiént verplaatsen van het confiserieproduct. In een uilvoeringsvorm omval het
besturingssysteem een computer met gen bewsgingsplanningssofiware. In een
uitvoeringsvorm bevindt het besturingssysteem zich op des robotinrichting. In sen
andere uitvoeringsvorm communiceert hel besturingssysteem op afstand mei de

robotinrichting.

in een uitvoeringsvorm worden veel of alie bewerkingen van de robotinrichting bestuurd
door esn besturingssystesm. In een uitvoeringsvorm omvat het besturingssysteem ten
minste 4én processor die instructies uitvoert die zijn opgeslagen in een nist-tijdelijk

compuierleesbaar medium, zoals aean gehsugen.

In sen voorkeursuitvoeringsvorm omvat het geheugen instructies die kunnen worden
uitgevoerd door de processor om verschillende bewerkingen van de robotinrichting uit
te voeren. Het gehaugen kan ook aanvullends instructiss omvatten, inclusief instructies
om gagevens te verzendsn naar, gagevens te ontvangen van, interactie te hebben met
en/of het mechanische systsaem, het detectiesystgem en/of het controlesysteem is

basturen.
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De inrichting volgens onderhavige uitvinding omvat, naast een robotinrichting met één
of meerdere robotarmen met daarop het voorgencemd grijpsysteem bevestigd, ook
aanvoarmiddeien voor  hel  aanvoegren  van  confiserieproducien.  In een
voorkeursuitvoeringsvorm worden de confiserieproducien aangevoerd middels een

transportband.

in een voorkeursuitvoeringsvorm wordt het confiserieproduct aangevoerd liggend op
een transportband, vasigegrepen en verplaaist naar de display middels de robotarm. in
een voorkeursuitvoeringsvorm wordt hel confiserieproduct tijdens de verplaaising
gedrasgid van een horizontale (liggende} positie naar een verticale {staande) positie.
Deze draaiing van ongeveer 90° wordt uilgevoerd middels de robotarm waaraan het
grijpsysieem gemonteerd is. in een uitvoeringsvorm wordt de robotarm aangestuurd
door het besturingssysteem van de robotinrichiing. in een ullvoeringsvorm omvat het
basturingssysteem een computer mel bawegingsplanningssofiware die de spscifieke
bewegingen van de robolarm kan programmeren en opslaan in het geheugen. Het
besturingssysteem omvat ten minste één processor die instructies uitvoert die zijn
opgesiagen in het geheugen. Door het draaien van het confiserieproduct van esn
horizontale positie naar een veriicale positie, kKan het confiserieproduct al liggend op de
iransporiband worden aangevoerd om vervolgens, middels de besweging van de
robotarm, rechtopstaand in gen display geplaatst e worden. Zoals hierboven vermeld,
biedi hetl rechiopstaand presenieren van hel confiserieproduct het voordee!l dat het

chocolade gedeelte oplimaal zichtbhaar is.

De houder van hel confiserieproduct maakt hel mogelijk om deze rechtopstaand ie
presenteren zodanig dat het chocolade gedeelle goed zichtbaar is. Deze houder dient
echier verankerd e worden in de display, zodanig dat het confiserieproduct niet omvalt

onder het gewicht van het chocolade gedesite,

In een voorkeursuitvoeringsvorm omvat de display één of meerdare gpeningen voor het
onivangen van de houder van het confiserieproduct en wordt de houder van het
confiserieproduct ingevoegd in een dergelijke opening van de display. In een
uitvosringsvorm bevinden de één of meerdere gpeningen zich op hel bovenopperviak
van de display. In sen voorkeursuitvoeringsvorm omsiuit de opening een gedeelie van
de houder rondom rond. in een voorkeursuitvoeringsverm heefl de opening dan ook
nagenosg dezselfde vorm en afmetingen als de dwarsdoorsnede van de houder. Hierdoor
wordt een gedeelte van de houder langs alle kanten omringd en ondersteund en blijft

het confisgriaproduct raechtop staan in de display.
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In een voorkeursuitvoeringsvorm is het grijpsysteem van de inrichting verder voorzien
van een duwelement. Middels een neerwaartse duwbeweging door het duwelement kan
de houder van het confiserieproduct geplaatst worden in de opening van de display. In
een voorkeursuitvoeringsvorm is hel duwelement gepositioneerd boven het chocolade
gedeeite van het confiserieproduct en maakt het duwelement tijdens de neerwaarise
duwbeweging contact met de bovenzijde wvan het confiserieproduct. In een
uitvoeringsvorm omvatl het duwelement van het grijpsysteem een inkeping voor het
onivangen van hel chocolade gedeslie van het confiserieproduct. Door de neerwaarise
duwbeweging wordt het gehele confiserieproduct naar beneden verplaatst en zal de
houder in een opening van de display worden gevoegd. Na het invoegen van de houder
in een opening van de display zal het duwelement middels een opwaartse beweging
terugkeren naar zijn staripositie. in een uitvoeringsvorm wordl het duwelement
bestuurd door het besturingssysieem van de robotinrichiing, die het duwelement

neerwaarts of opwaarts kan laten bewegen.

In een uitvoeringsvorm wordt het confiserieproduct na hetf invoegen van de houder in
de opening van de display losgekoppeld van het grijpsysteem, enerzijds door het lossen
van het chocolade gedeelie door de zuignap en anderzijds door het lossen van de houder
middels hel openen van de vingers van het grijpelement. Op deze manier wordt elke
verbinding tussen hei confiserieproduct en het grijpsysteem verbroken en is het

confiserieproduct stevig geplaatst in de display.

De basis van vaculimtechniek is het drukverschil tussen de omgeving en een geslolen
ruimte, zoals in een zuignap of vaculmkamer. Hiermee kunnen producten opgepakt en

verplaatst worden.

Higrvoor is het nodig dat er een drukverschil gecrederd wordt tussen de ruimte onder
de zuignap sn de omgeving. Ds zuignap zorgl voor de afdichting, waardoor het
drukverschil blijft bestaan. Deze afdichting is essentieel. De keuze van de vorm, het
materiaal sn de uitvoering ziin van grool bslang om de beoogds resultaten, zoals

sneiheid en betrouwbaarheid, tijdens het verpakproces te kunnen behalen.

De zuignap kan vervaardigd zijn uit sender welk materiaal gekend uit de stand der
technigk, zoals nitril, urethaan of silicone. In een uitveoeringsvorm is de zuignap
vervaardigd uit siliconen. De zuignap kan sander wealke vorm hasbben. Voorbeeldan ziin
bijvoorbeeld platte zuignappen, balgzuignappen en langwerpige zuignappen. in een
voorkeursuitvoeringsvorm heeft de zuignap een ronde vorm. De zuignap kan van eender

welke grote zijn. In een voorkeursuitvoeringsvorm is de zuignap kleiner dan het
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chocolade gedeelie van het confiserieproduct. In een voorkeursuitvoeringsvorm heeft

de zuignap een diameter gelegen tussen 10 mm en 30 mm, bijvoorbeeld 20 mm.

Verder is er een vaculmbron nodig, een mechanisme om de iucht uit de zuignap e

onttrekken. Deze vaculimbron regelt de onderdruk.

in een uitvoeringsvorm wordt de zuignap van het grijpsysieem gecontroieerd middels
een vaculmpomp. In een andere voorkeursuitvoeringsvorm wordt de zuignap van het
grijpsyleem gecontrolesrd middels een  vaculmgenerator. In  een verdere
uitvoeringsvorm is de vaculimbron een eentrapsgenerator. In gen allernatieve
uitvoeringsvorm is de vaculmbron een meertrapsgenerator. In een uitvoeringsvorm
wordt het chocoiade gedeeite van het confiserieproduct vastgenomen door het vormen
van een vaculm onder de zuignap. in een uitvoeringsvorm is het vaculmniveau gelegen
tussen —-0.5 bar en -1 bar, bij voorkeur gelegen tussen -0.6 bar en -0.9 bar. in een
uitvoeringsvorm wordt het chocolade gedeelte fosgekoppeld door het vormen van een
positieve luchidruk in de zuignap. In een uitvoeringsvorm wordt de vaculmopstelling
verder uitgerust mel monitoringsystiemen, schakelaars, vaculmmeters en andere

insirumenien.

In een uitvoeringsvorm wordi het confiserigproduct verpakt in een display middels
voorgenoemde werkwijze. In een uitvoeringsvorm wordl het confiserieproduct verpak!
in een meerlagige display. In een uitvoeringsvorm hesft de meerlagige display in ds
verschillende lagen openingen voor hetl plaatsen van de houder. In gen uilvoeringsvorm
wordt de houder gevoegd in twee of meer boven clkaar gelegen openingen van de
mesrlagige display. In een uilvosringsvorm zijn de openingen voor het ontvangen van
een welbepaalds houder nagenoeg ioodrecht boven elkaar gepositioneerd, zodanig dat
e houder loodrecht geplaatst kan worden in de display en mooi rechtopstaand
gepresenteerd kan worden in de verpakking. Door het voorzien van meerdere lagen,
waarin telkens openingen zijn voorzien voor het invoegen van de houder, wordt de
houder van het confiserieproduct op meerdsre punten omringd en ondersteund,

waardoor deze beter rechtop gepositionesrd blijft.

In een uitvoeringvorm worden de stappen van onderhavige werkwijze herhaald en
worden meerdere confiserieproducten verplaatst en verpakt in één of masaerdere
displays. Een dergelijke display kan eender wel aanial confiserieproductan bevatten. In
gen voorkeursuitvoeringsvorm worden ar 24 confissrieproducten in één display
geplaatsi. In een verdere uitvoeringsvorm zijn de confiserieproducten gerangschikt in

de display in 3 rijen van telkens 8 confisgrieproducten. In een alternatieve
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uitvoeringsvorm worden er 18 confiserieproducten in &én display geplaatst. In een
verdere uitvoeringsvorm zijn de confiserieproducten gerangschikt in de display in 3 rijen

van telkens & confiserieproductien.

in een voorkeursuitvoeringsvorm (s de display voorzien van een label en/of een

informatiedrager. in een voorkeursuitvoeringsvorm is de display vervaardigd uit

3

materialen omvaitende karton, papier, licht hout en/of plastiek. In  ee
voorkeursuitvoeringsvorm is het gekozen materiaal eenvoudig plooibaar, zodanig dat
de display eenvoudig kan geplooid worden.

in wat voigt, wordt de uitvinding beschreven a.d.h.v. niet-limiterende voorbeelden di
de uitvinding illusireren, en die niet bedoeld ziin of geinterpreteerd mogen worden om

de omvang van de uitvinding te Hmiteren,

FIGUURBESCHRIJVING

Figuur 1 en figuur 2 fonen twee verschillende aanzichten van een uitvosringsvorm
van het grijpsysteem 1 van de inrichting voigens onderhavige uitvinding. Het
grijpsysteem 1 is geschiki voor het verpakken van sen confiserieproduct (nist getoond)
in een display {niet getoond). Het confiserieproduct omval een houder en een chocolade
gedeelte. Het grijpsysteem is voorzien op een robotarm {(nist geloond) en wordt
vastgemaakt middels een schroefsysteem 2. Deze robotarm is geschikt om het
grijpsysteem te verplaalsen in verschillende richiingen en volgens verschillende
bewegingen. De robotarm en het daarop bevestigde grijpsysteem zijn wvolledig
geautomatiseerd. Doordal de opeenvolgende bewegingen zijn voorgeprogrammeer

kan de robotarm metl hel grijpsysteem volledig autonoom functioneren en is er geen
menselijke tussenkomst noodzakelijk. Het grijpsysteem 1 omvat een grijpelement 1a
geschikt voor het vastgriipan van de houder van het confiserieproduct en aan zuignap
1h geschikt voor haet vastnemen van hst chocoladegedeasite van het confiserieproduct.
In daze uitvoeringsvorm omvatl hat grijpelement twee vingers 3a, 3b. Door het sluiten
van de vingers 3a, 3b wordt de houder van het confiserieproduct stevig omsloten en
kan het confiserieproduct veilig verplaatst worden. Het openen van de vingers 3a, 3b
zorgt er dan weer voor dat de verbinding tussen de houder en het grijpsysteem 1
verbroken wordi senmaal het confiserigproduct in de display (niet getoond) gaplaatst
is. De zuignap 1b is in staal het verpakie chocolade gedeelte te fixeren middels het
vormen van een vaculm tussen dg zuignap en het verpakie chocolads gedeeite.
Eénmaal het confiserieproduct geplaatst is in de display lost de zuignap 1k het chocolade

gedesite door het vormen van een positieve tuchtdruk tussen de zuignap 1b en het
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chocolade gedeelte. Het gecontroleerd opbouwen van een vaculim en sen positieve
fuchtdruk tussen de zuignap 1b en het verpakie chocolade gedesiie gebeurt middels
een vacuillim generator (niet getoond). Het grijpsysteem 1 is verder voorzien van een
duwelement 1c¢. it duwelement 1c¢ is geschikt voor het invoegen van de houder in gen
opening van de display {niet getoond} middels een neerwaarise duwbeweging. Het
duwelement is voorzien van een inkeping 4 voor het onivangen van het chocolade
gedeelte van het confiserieproduct. De verschillende onderdelen van hetl grijpsysteem
1, zijnde het grijpelement 1a, de zuignap 1b en het duwelement 1¢, worden aangestuurd

middeis de robotarm {niet getoond).
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CONCLUSIES

Fen werkwijze voor het verpakken van een confiserieproduct in een display
middels een geautomatiseerd grijpsysteem, waarbij het confiserieproduct een
houder en een chocolade gedeelte omvat, waarbij de houder minstens deeis in
het chocolade gedeclte vervat zit, met het kenmerk dat, het grijpsysteem een
grijpelement en een zuignap omvat geschikt voor het vastnemen van
aangevoerde confiserieproducten, waarbi] de houder van het confiserieproduct
wordgt vastgegrepen middels het grijpelement van het grijpsysieem en het
chocolade gedeeite van het confiserieproduct wordt vastgenomen middels de
zuignap van het grijpsysteem en de houder van het confiserieproduct vervoigens
in een daartoe voorziene opening van de display wordt gepiaatst.

De werkwijze volgens conciusie 1, waarbi] het grijpsysteem op een robotarm
voorzien is.

De werkwijze voigens conclusie 2, waarbi] hel confiserieproduct wordt
aangevoerd liggend op een transportband, en na het vastgrijpen wordt verplaatst
naar de display middels de robotarm en waarbij tijdens de verplaatsing het
confiserieproduct wordi gedraaid van een horizontale positie naar gen verticale
positie.

De werkwijze volgens één der voorgaande congclusies, waarbij het grijpsysteem
verder voorzien is van een duwelement en waarbij het plaatsen van de houder
van het confiserieproduct in de display gebeurt middels een nesrwaarise
duwbeweging door het duwelement van het grijpsysiesm.

De werkwijze volgens één der voorgaande conclusies, waarbij het grijpelement
twee of meerdere grijpvingers omvat en waarbij de houder van het
confiserieproduct respeclievelijk wordi vasigegrepen en gelost middels het
sluiten en het openen van de fwee of mesrdere grijpvingers rondom de houder.
Ds  werkwijze volgens €én der voorgaande conclusies, waarbij het
confiserieproduct verpakt wordt in agn meerlagige display, waarbii ds lagen van
de display voorzien zijn van openingen en waarbij de houder gevoegd wordt in
twee of meer nagenceg loodrechi boven elkaar gslegen opsningen van de
measariagige display.

De werkwijze volgsns één der voorgaands conclusies, waarbij de zuignap
gecontroleerd wordt middels een vacuimbron, waarbii het chocolade gadeelie
van hat confisgrieproduct respectievelijk vastgenomen en losgsekoppsld wordt
middels het vormen van een vaculim onder de zuignap en hel vormen van een

positieve luchtdruk in de zuignap.
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Een inrichting voor het verpakken van confiserieproducten, waarbi] het
confiserieproduct een houder en een chocolade gedeelte omvat, waarbij de
inrichting aanvoermiddelen voor het aanvoeren van confiserieproducten en een
robotinrichting voor het verplaatsen van confiserigproducten naar een display
omvat, waarbij de robotinrichting is voorzien van één of meerdere robotarmen,

met het kenmerk dat, het uiteinde van de robotarm is voorzien van een
grijpsysteem, waarbij het grijpsysicem een grijpelement en sen zuignap voor
het vastgrijpen van een confiserieproduct en een duwelement voor het invoegen
van het confiserieproduct in een display omvatl.

De inrichtiing volgens conclusie 8, waarbii het grijpselement van het grijpsysicem
twee of meerdere grijpvingers omvat.

De inrichting volgens één der voorgaande conciusies 8-9, waarbi het

duwelement gen inkeping omvat voor het ontvangen van het chocolade gedesiie
van het confiserieproduct.

De inrichting volgens één der voorgaande conclusies 8-10, waarbij de zuignap
van het grijpsysteem geconiroleerd wordl middels een vaculimbron.

Een display opgevuld met één of meserdere confiserieproducten verkregen
middels een werkwijze volgens één der voorgaande conclusies 1-7, waarbij het
confiserieproduct een houder en een chocolade gedeelie omval, waarbij de
display meeriagig is, waarbij de lagen van de display voorzien zijn van openingen
en waarbij de houder van het confisgrieproduct gevoegd is in iwee of meer

nagenoeyg loodrecht boven elkaar gelegen openingen in de lagen van de display.
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SCHRIFTELIJKE OPINIE BE202105315

Onderdeel | Basis van de opinie

1. Deze opinie is opgesteld op basis van de conclusies ingediend voor aanvang van het onderzoek.

2. Met betrekking tot nucleotide en/of aminozuur sequenties die, in voorkomend geval, genoemd worden in de
aanvraag, is deze opinie opgesteld op basis van de volgende elementen:

a. Aard van het element:

L een lijst van de sequentie(s)

1 tabel(len) met betrekking tot de lijst van de sequentie(s)
b. Type drager:

O  op papier

O in elektronische vorm
¢. Moment van indiening of levering:

L1 opgenomen in de aanvraag zoals ingediend

00 samen met de aanvraag elektronisch ingediend

L1 later geleverd

3. LI Bovendien, wanneer er mer dan één versie of kopie van een sequentielijst of van één of meerdere tabellen
die er betrekking op hebben, werd ingediend, zijn de benodigde verklaringen ingediend,dat de informatie,
die later of bij wijze van aanvullende kopieén werd geleverd naar gelang het geval, identiek is aan diegene
die oorspronkelijk werd geleverd en niet verder gaat dan de openbaarmaking in de internationale aanvraag
zoals oorspronkelijk ingediend.

4. Aanvullende opmerkingen:
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Re ltem V

Reasoned statement with regard to novelty, inventive step or industrial
applicability; citations and explanations supporting such statement

1 Reference is made to the following documents:
D1 CN 111 406 822 A (Ligao Foods Co. Ltd) - 14 July 2020
D2 DE 10 2007 031847 B3 (Mars Inc.) - 23 October 2008
D3 WO 2020/127562 A1 (Poly Clip System GmbH & Co. KG) -
25 June 2020
D4 US 1 966 734 A (Samuel Rosen) - 17 July 1934
2 Independent claim 1: novelty and inventive step

Document D1 is regarded as being the prior art closest to the subject-matter of
claim 1, and discloses (the references and explanations in parentheses applying
to this document):

een werkwijze voor het verpakken van een confiserieproduct (such as a
chocolate lollipop, see paragraph [0002]) middels een geautomatiseerd
grijpsysteem (32), waarbij het confiserieproduct een houder (stick of the
lollipop) en een chocolade gedeelte omvat, waarbij de houder minstens
deels in het chocolade gedeelte vervat zit, waarbij het grijpsysteem een
zuignap (33) omvat geschikt voor het vastnemen van aangevoerde
confiserieproducten (the products being extracted from molds supplied by
a mold carrier (50)), waarbij het chocolade gedeelte van het
confiserieproduct wordt vastgenomen middels de zuignap van het
grijpsysteem (implicit feature; the thin stick of a lollipop could indeed hardly
be gripped by a suction cup).

2.1 The subject-matter of claim 1 therefore differs from the device disclosed in D1 in

that:

het confiserieproduct wordt in een display verpakt;
het grijpsysteem een grijpelement omvat;

de houder van het confiserieproduct wordt vastgegrepen middels het
grijpelement van het grijpsysteem;

Form BE237-3 (separate sheet) (January 2007) (sheet 1)
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en de houder van het confiserieproduct vervolgens in een daartoe
voorziene opening van de display wordt geplaatst.

The subject-matter of claim 1 is therefore new.

2.2 The distinguishing features stated above allow to grasp the confectionery
product in a safe manner, i.e. by reducing the risk of dropping, and to transport
it to a place where it can be anchored in a display in a vertical position.

The problem to be solved by the present invention may therefore be regarded
as to reliably transfer and optimally place a confectionery product into a display
in order to influence the customer's buying behaviour positively.

2.3 The solution to this problem proposed in claim 1 of the present
application is considered as involving an inventive step for the following
reasons:

In D1, each confectionery product is held by one suction cup only.

Even if it would be an obvious measure for the skilled person starting from D1
and considering the teaching of document D2 or document D3 to add gripping
elements to improve the gripping stability (see reasoning of paragraph 3.4
below) and to use these gripping elements to specifically grip the holder (stick of
the lollipop), such a measure would still not lead to a method comprising all the
features of claim 1.

In D1, the confectionery products are indeed laid horizontally into a box. It
seems that recessed portions are provided to accommodate the whole lollipops.
Even it this box can be considered as a display, there would be no reason to
provide this display with openings for anchoring the holders of the products.

Although such displays pe se are known from the prior art (see reasoning of
paragraph 4 below), the skilled person would have no incentive in document D1
to use such a display since the orientation of the lollipops is always kept
horizontal in this document.

3 Independent claim 8: lack of inventive step
The present application does not meet the criteria of patentability, because the
subject-matter of claim 8 does not involve an inventive step. The reasons for
this objection are the following:
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3.1

3.2

3.3

3.4

Document D1 is regarded as being the prior art closest to the subject-matter of
claim 1, and discloses (the references and explanations in parentheses applying
to this document):

een inrichting voor het verpakken van confiserieproducten (chocolate
lollipops), waarbij de inrichting aanvoermiddelen voor het aanvoeren van
confiserieproducten en een robotinrichting (30) voor het verplaatsen van
confiserieproducten naar een display (a box with openings) omvat, waarbij
de robotinrichting is voorzien van één of meerdere robotarmen (31),
waarbij het uiteinde van de robotarm is voorzien van een grijpsysteem (32)
voor het vastgrijpen van een confiserieproduct, waarbij het
confiserieproduct een houder (stick of the lollipop) en een chocolade
gedeelte omvat en waarbij het grijpsysteem een een zuignap (33) omvat.

The subject-matter of claim 8 therefore differs from the device disclosed in D1
only in that:

het grijpsysteem een grijpelement omvat.

The gripping element of the gripping system allows to grip the holder (stick of
the lollipop) in addition to the suction of the chocolate part provided by the
suction cup.

The problem to be solved by the present invention may therefore be regarded
as provide a device which can securely hold a confection product.

The solution proposed in claim 8 of the present application cannot be
considered as involving an inventive step for the following reasons:

It is well-known in the technical field of grippers used in the food industry to
redundantly employ different kinds of gripping elements to improve the gripping
stability.

This is for example shown in document D2, which discloses a gripper for
holding delicate food products such as a piece of meat, a fruit or a small fish. In
this document, the gripping is system is provided with two suction cups (22) and
gripping elements in the form of fingers (8).

This is also shown in document D3 which discloses a gripper for holding
elongated food products such as a piece of meat, a fish, poultry, sausage
products or baked goods. In this document, the gripping system is provided with
a suction cup (160) and gripping elements in the form of jaws (120).

It would therefore be obvious for the skilled person to also consider adding
gripping jaws or fingers adjacent to the vacuum cups of the gripping system of
D1 and to arrive so at a device according to claim 8.
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5.1
5.2

Independent claim 13: lack of novelty

The present application does not meet the criteria of patentability, because the
subject-matter of claim 13 is not new. Document D4 indeed discloses (the
references and explanations in parentheses applying to this document):

een display opgevuld met één of meerdere confiserieproducten (34),
waarbij het confiserieproduct een houder (36) en een chocolade gedeelte
omvat, waarbij de display meerlagig is, waarbij de lagen (5, 25) van de
display voorzien zijn van openingen (30, 31) en waarbij de houder van het
confiserieproduct gevoegd is in twee of meer nagenoeg loodrecht boven
elkaar gelegen openingen in de lagen van de display.

All the features of claim 13 are therefore known from D4.

Dependent claims 9 and 12: lack of inventive step
Dependent claims 9 and 12 do not contain any features which, in combination
with the features of claim 8, meet the requirements of novelty and/or inventive
step. The reasons for this objection are the following:

Concerning claim 9: see D2, two fingers (8).

Concerning claim 12: see D2, paragraph [0035].

Dependent claims 2 to 7, 10 and 11: positive assessment
Claims 2 to 7 are dependent on claim 1 and as such also meet the requirement
of novelty and inventive step.

The combinations of features of dependent claims 10 and 11 seems to be
neither known from, nor rendered obvious by, the available prior art.

Industrial applicability
The claims 1 to 13 satisfy the criteria of industrial applicability.
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Betreffende Iltem V

Beargumenteerde verklaring met betrekking tot nieuwheid, inventiviteit of
industriéle toepasbaarheid; citaties en toelichting ter ondersteuning van deze

verklaring
1 Er wordt verwezen naar de volgende documenten:
D1 CN 111 406 822 A (Ligao Foods Co. Ltd) - 14 juli 2020
D2 DE 10 2007 031847 B3 (Mars Inc.) - 23 oktober 2008
D3 WO 2020/127562 A1 (Poly Clip System GmbH & Co. KG) -
25 juni 2020
D4 US 1 966 734 A (Samuel Rosen) -17 juli 1934
2 Onafhankelijke conclusie 1: nieuwheid en inventiviteit

In document D1, dat wordt geacht de meest nabijgelegen stand van de techniek
bij de materie volgens conclusie 1 te zijn, wordt geopenbaard (waarbij de
verwijzingen en toelichting tussen haakjes verwijzen naar dit document):

een werkwijze voor het verpakken van een confiserieproduct (zoals een
chocoladelolly, zie alinea [0002]) middels een geautomatiseerd
grijpsysteem (32), waarbij het confiserieproduct een houder (stokje van de
lolly) en een chocolade gedeelte omvat, waarbij de houder minstens deels
in het chocolade gedeelte vervat zit, waarbij het grijpsysteem een zuignap
(33) omvat geschikt voor het vastnemen van aangevoerde
confiserieproducten (waarbij de producten uit de matrijzen, die aangevoerd
worden door een matrijsdrager (50), worden genomen), waarbij het
chocolade gedeelte van het confiserieproduct wordt vastgenomen middels
de zuignap van het grijpsysteem (impliciete maatregel; het dunne stokje
van een lolly zou nauwelijks kunnen worden gegrepen door een zuignap).

2.1 De materie volgens conclusie 1 verschilt derhalve van de inrichting als
geopenbaard in D1 doordat:

het confiserieproduct in een display wordt verpakt;

het grijpsysteem een grijpelement omvat;
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2.2

2.3

de houder van het confiserieproduct wordt vastgegrepen middels het
grijpelement van het grijpsysteem;

en de houder van het confiserieproduct vervolgens in een daartoe
voorziene opening van de display wordt geplaatst.

De materie volgens conclusie 1 is derhalve nieuw.

De hierboven gestelde onderscheidende maatregelen maken het mogelijk dat
het confiserieproduct op een veilige manier wordt gegrepen, i.e. door het risico
van laten vallen te verminderen en door het transporteren naar een plaats waar
deze verankerd kan worden in een display in een verticale positie.

Het door de onderhavige uitvinding op te lossen probleem kan derhalve worden
geacht te zijn: het op een betrouwbare wijze overbrengen en optimaal plaatsen
van een confiserieproduct in een display om het koopgedrag van de klant
positief te beinvlioeden.

De oplossing voor dit probleem zoals voorgesteld in conclusie 1 van de
onderhavige aanvrage wordt geacht inventiviteit te omvatten vanwege de
volgende redenen:

In D1 wordt elk confiserieproduct slechts door €én zuignap vastgehouden.

Zelfs wanneer het een voor de hand liggende maatregel zou zijn voor een
deskundige in het vakgebied, die uitgaat van D1 en gelet op de leer volgens
document D2 of document D3, om grijpelementen toe te voegen om de
grijpstabiliteit te verbeteren (zie de redenering volgens alinea 3.4 hieronder) en
om deze grijpelementen te gebruiken voor het specifiek grijpen van de houder
(stokje van de lolly), dan zou een dergelijke maatregel nog steeds niet tot een
werkwijze omvattende alle maatregelen volgens conclusie 1 leiden.

In D1 worden de confiserieproducten inderdaad horizontaal in een doos gelegd.
Er lijken uitgespaarde gedeelten te zijn voorzien om de hele lolly’s in te plaatsen.
Zelfs wanneer deze doos kan worden geacht een display te zijn, dan zou er
geen reden zijn om deze display te voorzien van openingen voor het verankeren
van de houders van de producten.

Ofschoon dergelijke displays op zich bekend uit de stand van de techniek (zie de
redenering volgens alinea 4 hieronder), zou een deskundige in het vakgebied in
document D1 geen aanwijzing vinden om een dergelijke display te gebruiken,
aangezien de oriéntatie van de lolly’s volgens dit document altijd horizontaal
wordt gehouden.
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3.1

3.2

3.3

3.4

Onafhankelijke conclusie 8: gebrek aan inventiviteit

De onderhavige aanvrage voldoet niet aan de criteria van octrooieerbaarheid,
omdat de materie volgens conclusie 8 geen inventiviteit omvat: De redenen voor
dit bezwaar zijn de volgende:

In document D1, dat wordt geacht de meest nabijgelegen stand van de techniek
bij de materie volgens conclusie 1 te zijn, wordt geopenbaard (waarbij de
verwijzingen en toelichting tussen haakjes verwijzen naar dit document):

een inrichting voor het verpakken van confiserieproducten
(chocoladelolly’s), waarbij de inrichting aanvoermiddelen voor het
aanvoeren van confiserieproducten en een robotinrichting (30) voor het
verplaatsen van confiserieproducten naar een display (een doos met
openingen) omvat, waarbij de robotinrichting is voorzien van een of
meerdere robotarmen (31), waarbij het uiteinde van de robotarm is
voorzien van een grijpsysteem (32) voor het vastgrijpen van een
confiserieproduct, waarbij het confiserieproduct een houder (stokje van de
lolly) en een chocolade gedeelte omvat en waarbij het grijpsysteem een
zuignap (33) omvat.

De materie volgens conclusie 8 verschilt derhalve slechts van de inrichting als
geopenbaard in D1 doordat:

het grijpsysteem een grijpelement omvat.

Het grijpelement van het grijpsysteem zorgt voor het grijpen van de houder
(stokje van de lolly) naast het zuigen van het chocoladedeel dat wordt voorzien
door de zuignap.

Het door de onderhavige uitvinding op te lossen probleem kan derhalve worden
geacht te zijn als hoe te voorzien in een inrichting die een confiserieproduct
stevig kan vasthouden.

De oplossing die wordt voorgesteld in conclusie 8 van de onderhavige aanvrage
kan niet worden geacht inventiviteit te omvatten vanwege de volgende redenen:

Het is bekend in het technisch vakgebied van grijpers die worden gebruikt in de
voedingsindustrie om redundant verschillende soorten grijpelementen te
gebruiken om de grijpstabiliteit te verbeteren.

Dit wordt bijvoorbeeld getoond in document D2, waarin een grijper voor het
vasthouden van kwetsbare voedingsproducten zoals een stuk vlees, fruit of een
kleine vis wordt geopenbaard. In dit document is het grijpsysteem voorzien van
twee zuignappen (22) en grijpelementen in de vorm van vingers (8).
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5.1
52

Dit wordt bijvoorbeeld getoond in document D3, waarin een grijper voor het
vasthouden van langwerpige voedingsproducten zoals een stuk vlees, een vis,
gevogelte, worstproducten of gebak wordt geopenbaard. In dit document is het
grijpsysteem voorzien van een zuignap (160) en grijpelementen in de vorm van
kaken (120).

Voor een deskundige in het vakgebied zou het derhalve voor de hand liggend
zijn om eveneens te overwegen grijpkaken of -vingers toe te voegen naast de
vacuumnappen van het grijpsysteem volgens D1 om aldus tot een inrichting
volgens conclusie 8 te komen.

Onafhankelijke conclusie 13: gebrek aan nieuwheid

De onderhavige aanvrage voldoet niet aan de criteria van octrooieerbaarheid,
omdat de materie volgens conclusie 13 niet nieuw is: In document D4 wordt
inderdaad geopenbaard (waarbij de verwijzingen tussen haakjes van toepassing
zijn op dit document):

een display opgevuld met een of meerdere confiserieproducten (34),
waarbij het confiserieproduct een houder (36) en een chocoladegedeelte
omvat, waarbij de display meerlagig is, waarbij de lagen (5, 25) van de
display voorzien zijn van openingen (30, 31) en waarbij de houder van het
confiserieproduct gevoegd is in twee of meer nagenoeg loodrecht boven
elkaar gelegen openingen in de lagen van de display.

Alle maatregelen volgens conclusie 13 zijn derhalve bekend uit D4.

Afhankelijke conclusies 9 en 12: Gebrek aan inventiviteit

De afhankelijke conclusies 9 en 12 bevatten geen maatregelen die, in
combinatie met de maatregelen volgens conclusie 8 voldoen aan de eisen van
nieuwheid en/of inventiviteit. De redenen voor dit bezwaar zijn de volgende:

Met betrekking tot conclusie 9: zie D2, twee vingers (8).

Met betrekking tot conclusie 12: zie D2, alinea [0035].

Afhankelijke conclusies 2-7, 10 en 11: positieve beoordeling
De conclusies 2-7 zijn afhankelijk van conclusie 1 en voldoen als zodanig
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eveneens aan de eisen van nieuwheid en inventiviteit.

De combinatie van de maatregelen volgens de afhankelijke conclusies 10 en 11
lijkt niet bekend te zijn uit de bekende stand van de techniek, noch daardoor
voor de hand liggend gemaakt te worden.

Industriéle toepasbaarheid
De conclusies 1-13 voldoen aan de criteria van industriéle toepasbaarheid.
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