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Melkinrichting

@ Een melkrobotinrichting omvat vier melkbekers, een drager waarop de melkbekers losneembaar aanbrengbaar
zijn, een terugplaatsinrichting voor op de drager op respectieve rustposities terug aanbrengen van losgenomen
melkbekers, en omvattende met een respectieve melkbeker verbonden flexibele terugtrekmiddelen, alsmede een
spaninrichting voor spannen van de flexibele terugtrekmiddelen, een robotarm voor verplaatsen van de drager
vanuit een rustpositie in de richting van een uier van het melkdier, en een besturing voor besturen van de
melkrobotinrichting, waarbij de drager twee in hoofdzaak evenwijdige tegenoverliggende verticale zijden omvat,
waarbij zich, wanneer de melkbekers in rustpositie zijn, aan elk van twee tegenoverliggende zijden in een
respectief melkbekervlak in hoofdzaak evenwijdig aan genoemde zijde een respectief tweetal melkbekers
bevinden. Een dergelijke drager met melkbekers twee aan twee in een respectief viak evenwijdig aan de zelf ook
evenwijdige zijvlakken van de drager maken de combinatie van drager en melkbekers zeer compact, en is
daarmee soepel tussen achterpoten van een melkdier door tot onder de uier te verplaatsen zonder grote kans op
raken van de achterpoten.

Dit octrooi is verleend ongeacht het bijgevoegde resultaat van het onderzoek naar de stand van de
techniek en schriftelijke opinie. Het octrooischrift komt overeen met de oorspronkelijk ingediende
stukken.
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Melkinrichting

De onderhavige uitvinding heeft betrekking op een melkrobotinrichting
voor melken van een melkdier, in het bijzonder een koe, en omvattende vier melkbekers
met een bekerwand en een tepelvoering, een drager waarop de melkbekers
losneembaar aanbrengbaar zijn, een terugplaatsinrichting voor op de drager op
respectieve rustposities terug aanbrengen van losgenomen melkbekers, en omvattende
met een respectieve melkbeker verbonden flexibele terugtrekmiddelen alsmede een
spaninrichting voor spannen van de flexibele terugtrekmiddelen, een robotarm voor
verplaatsen van de drager vanuit een rustpositie in de richting van een uier van het
melkdier, en een besturing voor besturen van de melkrobotinrichting.

Een dergelijke melkrobotinrichting is bijvoorbeeld bekend uit EP0551956.

Een nadeel van de uit dit document bekende melkrobotinrichting is dat
deze minder geschikt is om een melkdier te melken tussen de achterpoten door. Dit
laatste kan gunstig zijn om zo doelmatig mogelijk gebruik te maken van ruimte, zoals in
zogenaamde achtermelkende melkrobots.

De onderhavige uitvinding heeft als doel om een melkrobotinrichting van
de in de aanhef genoemde soort te verschaffen die beter geschikt is voor aansluiten en
melken van een melkdier tussen de achterpoten door.

De onderhavige uitvinding bereikt dit doel met een melkrobotinrichting
volgens conclusie 1, in het bijzonder een melkrobotinrichting voor melken van een
melkdier, in het bijzonder een koe, en omvattende vier melkbekers met een bekerwand
en een tepelvoering, een drager waarop de melkbekers losneembaar aanbrengbaar
zijn, een terugplaatsinrichting voor op de drager op respectieve rustposities terug
aanbrengen van losgenomen melkbekers, en omvattende met een respectieve
melkbeker verbonden flexibele terugtrekmiddelen, alsmede een spaninrichting voor
spannen van de flexibele terugtrekmiddelen, een robotarm voor verplaatsen van de
drager vanuit een rustpositie in de richting van een uier van het melkdier, en een
besturing voor besturen van de melkrobotinrichting, waarbij de drager twee in
hoofdzaak evenwijdige tegenoverliggende verticale zijden omvat, waarbij zich, wanneer
de melkbekers in rustpositie zijn, aan elk van twee tegenoverliggende zijden in een
respectief melkbekervlak in hoofdzaak evenwijdig aan genoemde zijde een respectief
tweetal melkbekers bevinden.

Door een drager te verschaffen op welke de melkbekers in rustpositie in

tweetallen evenwijdig aan elkaar staan is het mogelijk om deze melkbekers recht achter
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elkaar te plaatsen, zodat de drager met de melkbekers als geheel zo smal mogelijk kan
worden. Dit is gunstig bij tussen de achterpoten door aansluiten, aangezien deze veel
dichter bijeen staan voor- en achterpoten. De bekende melkinrichting maakt gebruik van
aansluiten langs de zijkant van het melkdier, waarbij deze beperkte ruimte geen rol
speelt. Vaak zijn bij de bekende melkinrichtingen de melkbekers in een trapezium
opgesteld, ongeveer volgens de natuurlijke plaatsing van de spenen op de uier. Een
dergelijke trapeziumvorm is echter onnodig breed, aangezien de melkbekers meestal
een voor een worden aangesloten, waarbij ook de robotarm en/of de drager kan worden
verplaatst, zoals verzwenkt. Aldus is het even goed mogelilk om met een smalle drager
volgens de uitvinding de melkbekers goed aan te sluiten.

In het bijzonder heeft de drager een langsas die zich bij aansluiten tussen
de achterpoten door uitstrekt in een langsrichting van het melkdier, dat wil zeggen naar
voren, en liggen de melkbekervlakken links en rechts evenwijdig aan de langsrichting
van de drager. Aldus is een minimale breedte van de drager verschafbaar.

Verdere uitvoeringsvormen van de uitvinding zijn beschreven in de
afhankelijke conclusies, alsmede in de nu volgende beschrijving.

In uitvoeringsvormen omvat de drager een holle constructie, alsmede
terugtrekmiddelen die door de holle constructie heen zijn geleid. Op deze wijze zijn de
terugtrekmiddelen goed beschermd tegen vervuiling of andere beschadiging. De holle
constructie kan zich hierbij tussen en/of onder de melkbekers in rustpositie uitstrekken.
Het door de constructie heen leiden kan hierbij geheel of gedeeltelijk zijn.

In het bijzonder omvat de drager een plaat. Een dergelijke plaat, uiteraard
in het bijzonder verticaal opgesteld, hoeft zeer weinig ruimte in te nemen in
dwarsrichting, terwijl toch niet alleen voldoende stevigheid wordt verschaft maar ook
een geschikte constructie om de bekers op terug te trekken in hun respectieve
rustposities. De terugtrekmiddelen kunnen hierbij door de plaat, die dan hol is, zijn heen
geleid. Het is ook mogelijk om de terugtrekmiddelen over de plaat te leiden,
bijvoorbeeld langs oogjes, katrollen of haken. Uiteraard is het ook mogelijk om een
terugtrekmiddel deels over en deels door de plaat te leiden. Alternatieve dragers
omvatten bijvoorbeeld een draadgestel of andere open constructies.

In het bijzonder is de drager tussen de melkbekers in rustpositie ten
hoogste even breed als een grootste doorsnede van de een van de melkbekers. Dit
waarborgt een geringe breedte van de drager. Vooral indien de drager zich uitsluitend
tussen de melkbekers uitstrekt is het ook mogelijk om deze nog smaller te maken, zoals

in het bijzonder tenminste tweemaal het verschil tussen de grootste doorsnede van de
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tepelvoering en de grootste doorsnede van de bekerwand. De melkbekers hebben altijd
een tepelvoering die breder is dan de bekerwand. De drager kan zich hierbij tussen
twee melkbekers bevinden zonder dat de melkbekers elkaar in de weg zitten. In de
praktijk zal vaak een iets grotere breedte, zoals 1 a 2 cm breder, ervoor kunnen zorgen
dat de melkbekers elkaar niet raken en daardoor bijvoorbeeld beter reinigbaar zijn.

In uitvoeringsvormen zijn de melkbekers elk bij een melkleidingaansluiting
verbonden met een melkleiding, waarbij de melkleidingen ter hoogte van de respectieve
melkleidingaansluitingen van een genoemd tweetal op de drager terug aangebrachte
melkbekers onderling in in hoofdzaak tegengestelde richtingen vaneen af wijzen. Hierbij
zal een melkleiding van een eerste melkbeker van een tweetal melkbekers ter hoogte
van de melkleidingaansluiting in een eerste richting wijzen, met name naar voren zoals
gedefinieerd ten opzichte van een langsas van de drager. De melkleiding van de andere
melkbeker van het tweetal melkbekers zal dan ter hoogte van de melkleidingaansluiting
in een tegengestelde richting wijzen, met name naar achteren zoals te definiéren ten
opzichte van de langsrichting van de dragers. Hierbij wordt met "in hoofdzaak
tegengesteld" bedoeld dat deze richtingen ten hoogste 15° verschillen. Opgemerkt
wordt voorts dat de melkleiding vaak gecombineerd is met een pulsatieleiding, doch dat
is niet strikt noodzakelijk. Mochten de pulsatieleidingen afzonderlijk zijn verschaft, dan is
het voordelig wanneer voor de pulsatieleidingen en hun respectieve aansluitingen op
een melkbeker soortgelijke richtingen zijn gedefinieerd.

In het bijzonder loopt de melkleiding van een eerste melkbeker van
genoemd op de drager aangebracht tweetal melkbekers in hoofdzaak evenwijdig langs
de drager, waarbij de melkleiding van een tweede melkbeker van genoemd op de
drager aangebracht tweetal melkbekers in een boog van de drager wegloopt en weer
terug tot in hoofdzaak evenwijdig met de drager. Aldus is door middel van de boog
voldoende bewegingsvrijheid voor de melkbeker verschaft om spenen van een melkdier
ook bij bewegingen van het melkdier te kunnen volgen. Bovendien lopen zo de
melkleidingen van alle melkbekers uiteindelik samen evenwijdig weg, zodat deze
doelmatig verder kunnen worden geleid in de melkrobotinrichting.

In uitvoeringsvormen omvatten de terugtrekmiddelen een of meer koorden
of kettingen of banden. Dergelijke terugtrekmiddelen bieden optimale bewegingsvrijheid
voor de melkbekers terwijl zij doelmatig te spannen zijn om de melkbekers terug te
trekken in hun rustposities.

In het bijzonder is het terugtrekmiddel op een melkbeker aangebracht op
een hoogte die ligt boven het zwaartepunt van de melkbeker. Hierbij is "boven"
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gedefinieerd ten opzichte van een gebruikspositie van de melkbeker. Met deze
maatregel wordt bereikt dat de bovenzijde van de melkbeker, met de speenopening,
tijidens het terugtrekken van de melkbeker naar de rustpositie op de drager naar boven
gericht wordt of blijft, zodat de kans op vervuiling door contact met de bodem gering is.

In uitvoeringsvormen zijn de robotarm en de drager koppelbaar,
inzonderheid vast gekoppeld, via een scharnier met een in hoofdzaak verticale hartlijn,
waarbij de besturing is ingericht om de robotarm de drager te doen draaien om
genoemde hartlijn. Aldus is het mogelik om de positie van de drager met de
melkbekers ten opzichte van de spenen te wijzigen zonder de robotarm te hoeven
verplaatsen. Dit is gunstig om te voorkomen dat de robotarm tegen de achterpoten
stoot. Alternatief is het mogelijk om de robotarm te zwenken in een in hoofdzaak
horizontaal vlak, en met voordeel rond een reéle of virtuele draaiingsas tussen de
achterpoten. Merk bovendien op dat de robotarm en de drager vast gekoppeld kunnen
zijn, dat wil zeggen één geheel vormen. Alternatief is het echter mogelijk dat de drager
een los onderdeel vormt, bijvoorbeeld behorende bij een melkplaats, waarbij de
robotarm met de drager kan worden gekoppeld om de melkbekers aan te sluiten,
waarna de robotarm weer kan worden ontkoppeld van de drager. Een dergelijke
uitvoeringsvorm zal alternatief ook toepassing kunnen vinden bij conventionele
melkinrichtingen, alwaar de robotarm de drager dan draagt en tot onder het melkdier
brengt, waarna de melkbekers kunnen worden aangesloten door een melker.

In een uitvoeringsvorm van de melkrobotinrichting volgens de uitvinding
omvat de robotarm een telescopische arm, een kabelrups of geleideketting of een, in
het bijzonder om een horizontale as verzwenkbare, parallellogram constructie. Een
telescopische arm en een kabelrups of geleideketting hebben als een voordeel dat deze
zeer compact kunnen worden uitgevoerd, hetgeen de compacte afmetingen van de
drager verder benadrukt. Een parallellogramconstructie heeft als een voordeel dat deze
zeer eenvoudig en robuust is. Indien de parallellogramconstructie om een horizontale
as verzwenkbaar is, dat wil zeggen als een geheel verzwenkbaar is, dan is het
bijvoorbeeld mogelijk om in een ruststand de robotarm verticaal op te stellen, waarna
deze door verzwenken naar een horizontale stand doelmatig tussen de achterpoten
door kan bewegen. In verticale stand neemt de robotarm dan zeer weinig
vloeroppervlakte in, en staat melkdieren bij een voerhek of dergelijke daarbij niet in de
weg.

In het bijzonder omvat de melkrobotinrichting ten minste één melkplaats

voor opnemen van het te melken melkdier, welke melkplaats is voorzien van een gestel
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waaraan de robotarm is opgehangen. Een dergelijke melkplaats kan bijvoorbeeld een
melkbox zijn, zoals op zich bekend in de stand van de techniek. De robotarm is dan
zoals eveneens op zich gebruikelijk opgehangen aan, dat wil zeggen bevestigd aan, de
melkbox. Het is echter alternatief mogelijk om een melkplaats in te richten bij een
voerhek, of drinktrog of dergelijke. Wanneer een melkdier zich meldt bij het voerhek of
de drinktrog of dergelijke kan de robotarm bewegen ten opzichte van het gestel
waaraan de robotarm is opgehangen, en de drager tussen de achterpoten van het
melkdier door brengen. Het gestel loopt daarbij met voordeel evenwijdig aan het
voerhek of de drinktrog of dergelijke. Het is hierbij eenvoudig mogelijk om meerdere
melkplaatsen evenwijdig aan elkaar te verschaffen, waarbij de robotarm dan met
voordeel verplaatsbaar is over het gestel, om zodoende meerdere melkplaatsen te
kunnen bedienen. In een voorkeursuitvoeringsvorm zijn de melkplaats en het gestel
dan ook zodanig ingericht dat de robotarm tussen de achterpoten van het dier door naar
voren beweegt bij verplaatsen van de drager naar de uier van het melkdier. Hierbij is
"naar voren" gedefinieerd ten opzichte van het melkdier op de melkplaats. Het melkdier
kan in beginsel een dergelijke melkplaats vanuit elke gewenste richting benaderen, en
de exacte positie van de melkplaats hoeft niet vast te liggen. Dit verschaft optimale
bewegingsvrijheid voor de dieren als zij niet hoeven te worden gemolken. Ingeval van
voerhek- of drinktrogmelken kan voorts een opsluitinrichting zijn bevestigd aan de
robotarm, zodat het te melken melkdier wordt opgesloten ten opzichte van het voerhek
of de drinktrog. Voorts is deze uitvoeringsvorm met melkplaats en gestel ook
toepasbaar bij een melkbox, waarbij het mogelijk is om een toegangsdeur naar de
melkbox aan de achter-, linker- en/of rechterzijde van de melkbox te verschaffen.

In uitvoeringsvormen omvat de melkrobotinrichting, in het bijzonder de
drager, ten minste één aanvullende speenbeker die uitgelijind met een tweetal
melkbekers en een zijde op de drager is aangebracht. Een dergelijke aanvullende
speenbeker is bijvoorbeeld een speenreinigingsbeker, voorbehandelingsbeker,
voormelkbeker, en/of nabehandelingsbeker. Meerdere functies kunnen zijn
gecombineerd in een enkele beker. Dergelijke bekers zijn in de stand van de techniek
bekend en worden op zich bijvoorbeeld toegepast in het DeLaval VMS™ systeem, zij
het als een afzonderlijke beker los van elke andere beker. Door een dergelijke
aanvullende speenbeker volgens deze uitvoeringsvorm van de uitvinding op de drager
te verschaffen, uitgelijind met een tweetal melkbekers, blijft de breedte van de drager
met bekers gelijk, maar kan de melkrobotinrichting meerdere functies nagenoeg

tegelijkertijd uitvoeren, hetgeen de capaciteit kan vergroten.
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De uitvinding heeft tevens betrekking op een melkrobotinrichting volgens
conclusie 14, in het bijzonder een melkrobotinrichting voor melken van een melkdier, in
het bijzonder een koe, en omvattende vier melkbekers met een speenopening, een
drager waarop de melkbekers losneembaar aanbrengbaar zijn, een
terugplaatsinrichting voor op de drager terug aanbrengen van losgenomen melkbekers,
een robotarm voor verplaatsen van de drager vanuit een rustpositie in de richting van
een uier van het melkdier, en een besturing voor besturen van de melkrobotinrichting,
waarbij de terugplaatsinrichting flexibele terugtrekmiddelen alsmede een spaninrichting
voor spannen van de flexibele terugtrekmiddelen omvat, waarbij de terugtrekmiddelen
op een respectieve verbindingsplek op een hoogte hy onder de speenopening
verbonden zijn met een respectieve melkbeker en door een respectief geleidingsmiddel
in de drager zijn geleid, waarbij de terugtrekmiddelen een vrije lengte hebben tussen de
respectieve verbindingsplek en de respectieve opening, waarbij de robotarm is ingericht
om de drager zodanig te bewegen dat genoemde opening van de melkbeker tenminste
een vooraf bepaalde minimale hoogte h, boven een vloeroppervlak blijft, en waarbij de
terugtrekmiddelen en/of de spaninrichting zodanig zijn ingericht dat de vrije lengte van
een terugtrekmiddel ten hoogste gelijk is aan hs - 2*h;.

Ten opzichte van de uit EP0551956 bekende melkinrichting heeft deze
melkrobotinrichting het voordeel dat is gewaarborgd dat de melkbekers met de
bovenzijde de grond niet kunnen raken, omdat de vrije lengte van de terugtrekmiddelen
daarop is aangepast. Niettemin is nog steeds voldoende bewegingsvrijheid voor de
melkbekers verschaft doordat de terugtrekmiddelen betrekkelijk hoog zijn bevestigd aan
de melkbekers. Aldus is het voorts ook mogelijk om de melkrobotinrichting te
verschaffen zonder middelen die zijn ingericht om, wanneer wordt gedetecteerd dat een
beker los raakt van een speen, het terugtrekmiddel direct aan te spannen om contact
van de melkbeker met de bodem te voorkomen. Dit maakt een eenvoudige constructie
mogelijk.

In het bijzonder bevindt de verbindingsplek zich op een hoogte die ligt
boven het zwaartepunt van de melkbeker. Hierbij is "boven" gedefinieerd ten opzichte
van een gebruiksstand van de melkbeker. Bij deze uitvoeringsvorm zal de melkbeker in
beginsel altijid met de speenopening naar boven zijn gericht, althans tijdens
aanspannen van het terugtrekmiddel.

In het bijzonder omvat de melkbeker een bekerwand en een daarin en
daar overheen aangebrachte tepelvoering, waarbij de afstand tussen de

verbindingsplek en de tepelvoering ten hoogste 5 cm, in het bijzonder ten hoogste 2 cm
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bedraagt. Door genoemde afstand zo klein mogelik te maken wordt de
bewegingsvrijheid voor de melkbeker tijdens melken zo groot mogelijk, nog steeds
zonder een risico op vervuiling door contact met de bodem.

De onderhavige uitvinding zal hierna aan de hand van enkele voorbeeld
uitvoeringsvormen nader worden toegelicht, alsmede met behulp van de tekening,
waarin:

Figuur 1 schematisch een bovenaanzicht toont van een melkinrichting
volgens de uitvinding,

Figuur 2 een schematisch bovenaanzicht toont van een deel van de
melkinrichting,

Figuur 3 een schematisch zijaanzicht toont van het deel van figuur 2,

Figuur 4 een alternatief toont van een deel van de melkinrichting volgens
de uitvinding,

Figuren 5a en 5b een schematisch zij- respectievelijk bovenaanzicht tonen
van een alternatief van een deel van de melkinrichting en,

Figuur 6 een schematisch aanzicht in perspectief toont van een andere
uitvoeringsvorm van de melkinrichting volgens de uitvinding.

Figuur 1 toont schematisch een bovenaanzicht van een melkinrichting
volgens de uitvinding. De melkinrichting is algemeen aangeduid met het
verwijzingscijfer 1, en dient voor het melken van een melkdier 2, met een uier 3 met
spenen 4 en achterpoten 5. De melkinrichting 1 omvat voorts een melkbox 10 met een
gestel 11 en toegangspoorten 12a, 12b en een voertrog 13.

Op het gestel 11 is aangebracht een verplaatsbare wagen 14 met daaraan
een robotarm 15 die een drager 16 met speenbekers 17 draagt. Met 18 is een besturing
van de melkinrichting aangeduid.

De getoonde melkinrichting 1 is een melkbox met in- en uitgangen aan
een zijkant, een zogenaamde K-flow. Alternatief kan ook toegang zijn verschaft aan de
achterzijde van de melkbox 10 in zogenaamde I-flow, enzovoort. In de getoonde
uitvoering is de robotarm 15 opgehangen aan een wagen 14 die in de richting van de
dubbele pijl A verplaatsbaar is langs een arm van het gestel 11. De robotarm 15 is
telescopisch beweegbaar in de richting van de dubbele pijl B en kan daardoor de drager
16 met daarop de melkbekers 17 in rustpositie tussen de achterpoten 5 van het
melkdier 2 door naar de uier 4 brengen. Dit alles geschiedt onder besturing van de
besturing 18. Deze besturing 18 is voorts ingericht om de robotarm 15 de melkbekers

17 met behulp van robotarm 15 aan te brengen op de spenen 4.
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Hier wordt voorts opgemerkt dat in dit geval, zoals in de meeste gevallen,
de langsrichting van het melkdier 2 samenvalt met een langsrichting van de robotarm
15 en van de drager 16. Deze loopt evenwijdig aan de richting van de dubbele pijl B, en
staat loodrecht op een verbindingslijn tussen de achterpoten 5. De afstand tussen de
achterpoten 5 is vaak betrekkelijk gering, waardoor het van belang is dat de drager 16
met de melkbekers 17 overeenkomstig smal is uitgevoerd.

Figuur 2 toont schematisch een zijaanzicht van een deel van een
melkinrichting volgens de uitvinding. Getoond is een deel van een robotarm 15 met
daaraan een drager 16 met 4 melkbekers 17a, b, ¢, d. Verwijzingscijfer 20 geeft
algemeen een speenherkenningsinrichting zoals een camera weer, terwijl met 21
koorden zijn aangeduid die met een terugtrek- of spaninrichting 22 de melkbekers
terugtrekken op de drager 16 in een respectieve rustpositie. Met 23 is een (verticaal)
vlak aangegeven waarin de melkbekers in hun respectieve rustpositie liggen.

In figuur 2 is melkbeker 17¢c nog in een rustpositie, terwijl de melkbekers
17a, b, d losgenomen zijn van de drager 16 en slechts door middel van hun respectieve
koord 21, alsmede hun hier niet getoonde melkleiding (met afzonderlijke of
geintegreerde pulsatieleiding) verbonden zijn de met de rest van de melkinrichting. De
melkbekers 17a en 17b vormen een eerste tweetal melkbekers, en de melkbekers 17¢
en 17d vormen een tweede tweetal melkbekers. Beide tweetallen melkbekers hebben
respectieve rustposities die elk in een vlak liggen dat evenwijdig loopt met een
langsrichting van de dager 16. Voor het tweetal melkbekers is dit vlak 23. Aldus is de
breedte van de drager 16 met de melkbekers 17 in rustpositie minimaal.

Na het melken met een melkbeker 17 kan de betreffende melkbeker
worden teruggetrokken op de drager 16, in een respectieve rustpositie, doordat de
terugtrekinrichting 22 het koord 21 aanspant. De koorden 21 zijn hierbij door de drager
16 geleid, die hier is uitgevoerd als een holle plaat, dat wil zeggen een platte doos.
Overigens kunnen de koorden 21 ook zijn uitgevoerd als kettingen, banden enz., en
kunnen deze, algemeen ook "terugtrekmiddelen" te noemen, koorden of dergelijke ook
over de drager 16 zijn geleid.

Figuur 3 toont een schematisch zijaanzicht van het deel volgens figuur 2.
Hierin, zoals in de gehele tekening, zijn soortgelijke onderdelen aangeduid met dezelfde
verwijzingscijfers. Zeer schematisch is getoond hoe melkbeker 17c zich in een
rustpositie bevindt terwijl melkbeker 17d is losgenomen van de drager 16. Met 23 is hier

een koordbevestigingspunt aangegeven van het koord 21 op de respectieve melkbeker
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17, terwijl met 24 een opening in de drager 16 is aangeduid waar het koord naar buiten
treedt. Met 25 tenslotte is een zwaartepunt van de melkbeker 17 aangeduid.

Melkbeker 17c bevindt zich in zijn rustpositie op de drager 16. Aldus zal
het bevestigingspunt 23 van het koord (hier niet zichtbaar) zich het dichtst bevinden bij,
of zelfs zijn aangedrukt tegen de bijbehorende opening in de drager 16. Melkbeker 17d
is daarentegen vrij van de drager en bevindt zich hoger, zoals bijvoorbeeld aangesloten
op een hier niet-getoonde speen.

De respectieve bevestigingspunten 23 bevinden zich met voordeel boven
het zwaartepunt 25 van de betreffende melkbeker. Aldus zal deze melkbeker bij
aanspannen van het koord 21 met de bovenzijde, dat wil zeggen de speenopening,
naar boven zijn gericht, en niet de bodem kunnen raken. Om de kans op vervuiling door
raken van de bodem verder tegen te gaan is het voordelig wanneer de vrije lengte van
het koord 21 gemaximaliseerd is. Het is te zien dat die gemaximaliseerde vrije
weglengte vw dient te voldoen aan: vw = Hy - 2x H4. Hierbij is H2 de minimale hoogte
boven de vloer waarop de bovenzijde van de speenbeker 17¢ zich in rustpositie bevindt,
rekening houdend met het bewegingsbereik van de robotarm 15 + drager 16. H; is de
hoogte (of afstand) onder de bovenzide van de melkbeker 17 waarop het
koordbevestigingspunt 23 is aangebracht. Indien de melkbeker vrij is met een maximale
vrije weglengte van het koord 21 tussen de respectieve opening en de melkbeker 17 en
indien de melkbeker 17 voorts is gekanteld, waardoor de bovenzijde van de melkbeker
met de speenopening maximaal naar beneden kan hangen, zal onder bovengenoemde
voorwaarden nog steeds de bovenziide van de melkbeker, dat wil zeggen de
speenopening, de grond niet raken.

Bovendien wordt hier opgemerkt dat het koordbevestigingspunt 23 met
voordeel zo ver mogelijk boven het zwaartepunt 25 ligt. Bij een speenbeker 17, die een
bekerwand 26 en een tepelvoering 27 omvat, komt dit overeen met het zo klein mogelijk
maken van de afstand tussen het koordbevestigingspunt 23 op de bekerwand 26 en de
tepelvoering 27, bij voorkeur ten hoogste 5 cm, met meer voorkeur ten hoogste 2 cm.

In figuur 4 is schematisch in zijaanzicht een andere uitvoering van een
deel van de melkinrichting getoond. Hier omvat de algemeen aangeduide robotarm 15
een vast armdeel 30, een geleiding 31 voor een kabelrups 32 alsmede een scharnier 33
met een draaiingsas 34.

De getoonde robotarmconstructie omvat hier een kabelrups 32 die slechts
éen kant kan op buigen. Hierdoor is het mogelijk om de kabelrups 32 met behulp van de
geleiding 31 een bocht te laten maken om zich daarna in horizontale richting te laten
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uitstrekken. Bij terugtrekken van de kabelrups 32 kan deze bijvoorbeeld worden
opgerold of opgeslagen in het vaste armdeel 30, waarin zich bijvoorbeeld ook een hier
niet-getoonde actuator kan bevinden voor verplaatsen van de kabelrups 32.

Aan de kabelrups 32 is hier vastgebonden door middel van een scharnier
33 de drager 16 met de melkbekers. De drager 16 is met behulp van het scharnier 33
verdraaibaar ten opzichte van de kabelrups 32 langs een draaiingsas 34 in de richting
van dubbele pijl C aldus is het werkbereik voor aansluiten van de melkbekers vergroot
zonder de robotarm 15 onnodig veel te hoeven verplaatsen. Bovendien kan met behulp
van de kabelrups 32 de drager 16 in horizontale richting worden verplaatst, met name
tussen de achterpoten van het melkdier door, zonder dat in een ingeschoven toestand
de robotarm 15 als geheel veel ruimte inneemt. Voor het draaien van de drager bevat
de robotarm een hier niet getoonde actuator, die op zich in de stand van de techniek
bekend is.

Figuren 5a en 5b tonen schematisch een zijaanzicht respectievelijk
bovenaanzicht van een variant van het deel van de melkinrichting volgens de uitvinding.

Hierin heeft de camera of speenherkenningsinrichting 20 een beeldveld 39
voor aansluiten van de speenbekers 17 op spenen 4 van de uier 3. Met 40a,b,c,d zijn
respectieve melkleidingen aangeduid, die een melkleidingaansluiting 41a,b,c,d en
eventueel een boog 42 omvatten. Met 43 is een aanvullende speenbeker aangeduid.

De speenherkenningsinrichting 20 is hier schematisch aangeduid als een
camera met een beeldveld 39, waarin zich spenen 4 alsmede de bovenzijde van
speenbekers 17 bevinden. Door middel van beeldherkenning kan de besturing dan de
robotarm besturen om de speenbekers op de spenen 4 te plaatsen. Details van
dergelijke camera’s of andere systemen zoals laser- of ultrasoon scanners vallen buiten
het bestek van deze uitvinding.

De melkbekers 17 hebben elk een melkleiding 40 die in de overige figuren
duidelijkheidshalve niet is getoond, en zoals niet ongebruikelijk kan zijn geintegreerd
met respectieve pulsatieleidingen. In figuur 5a is echter te zien dat met voordeel de
melkleiding 40a,c van de respectievelijk voorste melkbeker 17a, 17c van elk tweetal
melkbekers althans ter hoogte van de respectieve melkbekeraansluiting 41 op de
melkbeker daarvan zich naar voren uitstrekt, dat wil zeggen bij gebruik van de inrichting
tussen de achterpoten door in de richting van de kop van het melkdier. De melkleiding
40a, 40c maakt dan bij voorkeur een boog 42 om daarna weer uit te lopen, bijvoorbeeld
hier onder de drager 5, naar de overeenkomstige uiteinden van de melkleidingen 40b,

40d van de achterste melkbekers 17b, d. Aldus ondervinden de respectieve melkbekers
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geen hinder van in de weg zittende melkleidingen bij aansluiten of anderszins.
Bovendien blijft de totale breedte van de drager met melkbekers aldus zo klein mogelijk.

Met 43 is een aanvullende speenbeker aangeduid, zoals een
reinigingsbeker, voormelkbeker of nabehandelingsbeker. Deze bevindt zich bij voorkeur
in een en hetzelfde vlak als een van de twee tweetallen melkbekers 17a,b
respectievelijk 17c¢,d. Aldus blijft de totale breedte van de drager met melkbekers en
speenbeker zo klein mogelijk. Het genoemde vlak is bijvoorbeeld het vlak 23 volgens
figuur 2 of overeenkomstig.

In figuur 5b is het deel volgens figuur 5a in een bovenaanzicht
weergegeven, onder weglating van de camera 20 en de aanvullende speenbeker 43. Te
zien is dat de melkleiding 40a ter hoogte van de melkleidingaansluiting 41a in
tegengestelde richting loopt aan de melkleiding 40b ter hoogte van de
melkleidingaansluiting 41b. Voorts liggen de melkleidingen 40a, 40b in hoofdzaak in
een vlak, vergelijk het vlak 23 van figuur 2. Een zelfde opstelling van de melkslangen
40c, 40d voor het tweede tweetal melkbekers 17c, 17d waarborgt dat de totale breedte
van de drager 16 met melkbekers 17 zo gering mogelijk blijft.

Figuur 6 toont in perspectivisch aanzicht een andere uitvoeringsvorm van
de melkinrichting volgens de uitvinding. Deze melkinrichting is algemeen met 1'
aangeduid en omvat een voerhek 50 met openingen 51 die melkplaatsen 52 definiéren,
alsmede een gestel 11’ waaroverheen een wagen 14’ met daaraan een robotarm 15’
met een drager 16" met melkbekers 17 kan bewegen. De robotarm 5 omvat een
parallellogramconstructie 54. Met 53 is voer achter het voerhek aangeduid.

Bij deze uitvoering zijn er geen melkboxen of andere vaste melkplaatsen,
doch worden deze melkplaatsen 52 gedefinieerd door de openingen 51 in het voerhek
50. Via dergelijke openingen 51 kunnen melkdieren voer 53 vreten. Wanneer een
melkdier zich meldt bij een opening 51, en dus op een melkplaats 52, kan een hier niet
getoonde besturing de wagen 14’ in de richting van de dubbele pijl B verplaatsen om de
robotarm 5’ naar het melkdier toe te brengen. Vervolgens kan de besturing dan de
robotarm &' met de parallellogramconstructie 54 de drager 16’ met de melkbekers 17
tussen bijvoorbeeld de achterpoten van het melkdier door naar de uier brengen om de
melkbekers 17 te doen aansluiten. Deze getoonde uitvoeringsvorm kent uiteraard veel
vrijneid voor het te melken melkdier. Het is mogelik om aan de robotarm 15
vastzetmiddelen te bevestigen, die dienen om de bewegingsvrijheid van het dier ten

opzichte van het voerhek 50 te beperken. Deze details zijn hier echter niet getoond.



10

15

20

25

30

35

12
CONCLUSIES

1. Melkrobotinrichting voor melken van een melkdier, in het bijzonder een
koe, en omvattende

- vier melkbekers,

- een drager waarop de melkbekers losneembaar aanbrengbaar zijn,

- een terugplaatsinrichting voor op de drager op respectieve rustposities terug
aanbrengen van losgenomen melkbekers, en omvattende met een respectieve
melkbeker verbonden flexibele terugtrekmiddelen, alsmede een spaninrichting voor
spannen van de flexibele terugtrekmiddelen,

- een robotarm voor verplaatsen van de drager vanuit een rustpositie in de richting
van een uier van het melkdier, en

- een besturing voor besturen van de melkrobotinrichting,

waarbij de drager twee in hoofdzaak evenwijdige tegenoverliggende verticale zijden
omvat, waarbij zich, wanneer de melkbekers in rustpositie zijn, aan elk van twee
tegenoverliggende zijden in een respectief melkbekervlak in hoofdzaak evenwijdig aan
genoemde zijde een respectief tweetal melkbekers bevinden.

2. Melkrobotinrichting volgens conclusie 1, waarbij de drager een holle
constructie omvat, alsmede terugtrekmiddelen die door de holle constructie heen zijn

geleid.
3. Melkrobotinrichting volgens conclusie 1 of 2, waarbij de drager een plaat
omvat.
4. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, waarbij de

drager tussen de melkbekers in rustpositie ten hoogste even breed is als een grootste
doorsnede van een van de melkbekers, in het bijzonder ten minste tweemaal het
verschil tussen de grootste doorsnede van de tepelvoering en de grootste doorsnede
van de bekerwand.

5. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, waarbij de
melkbekers elk bij een melkleidingaansluiting verbonden zijn met een melkleiding,
waarbij de melkleidingen ter hoogte van de respectieve melkleidingaansluitingen van
een genoemd tweetal op de drager terug aangebrachte melkbekers onderling in in
hoofdzaak tegengestelde richtingen vaneen af wijzen.

6. Melkrobotinrichting volgens conclusie 5, waarbij de melkleiding van een
eerste melkbeker van genoemd op de drager aangebracht tweetal melkbekers in

hoofdzaak evenwijdig langs de drager loopt en waarbij de melkleiding van een tweede
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melkbeker van genoemd op de drager aangebracht tweetal melkbekers in een boog van
de drager weg en weer terug tot in hoofdzaak evenwijdig met de drager loopt.

7. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, waarbij de
terugtrekmiddelen een of meer koorden of kettingen of banden omvatten.

8. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, waarbij het
terugtrekmiddel op een melkbeker is aangebracht op een hoogte die ligt boven het
zwaartepunt van de melkbeker.

9. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, waarbij de
robotarm en de drager koppelbaar, inzonderheid vast gekoppeld, zijn via een scharnier
met een in hoofdzaak verticale hartlijn, waarbij de besturing is ingericht om de robotarm
de drager te doen draaien om genoemde hartlijn.

10. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, waarbij de
robotarm een telescopische arm, een kabelrups of een, in het bijzonder om een
horizontale as verzwenkbare, parallellogramconstructie omvat.

11. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, voorts
omvattende ten minste één melkplaats voor opnemen van het te melken melkdier,
welke melkplaats is voorzien van een gestel waaraan de robotarm is opgehangen.

12. Melkrobotinrichting volgens conclusie 11, waarbij de melkplaats en het
gestel zodanig zijn ingericht dat de robotarm tussen achterpoten van het melkdier door
naar voren beweegt bij verplaatsen van de drager naar de uier van het melkdier.

13. Melkrobotinrichting volgens een der voorgaande conclusies, voorts
omvattende ten minste één aanvullende speenbeker die uitgeliind met een tweetal
melkbekers aan één zijde op de drager is aangebracht.

14. Melkrobotinrichting voor melken van een melkdier, in het bijzonder een
koe, en omvattende

- vier melkbekers met een speenopening,

- een drager waarop de melkbekers losneembaar aanbrengbaar zijn,

- een terugplaatsinrichting voor op de drager terug aanbrengen van losgenomen
melkbekers,

- een robotarm voor verplaatsen van de drager vanuit een rustpositie in de richting
van een uier van het melkdier, en

- een besturing voor besturen van de melkrobotinrichting,

waarbij de terugplaatsinrichting flexibele terugtrekmiddelen alsmede een spaninrichting
voor spannen van de flexibele terugtrekmiddelen omvat, waarbij de terugtrekmiddelen

op een respectieve verbindingsplek op een hoogte h; onder de speenopening
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verbonden zijn met een respectieve melkbeker en door een respectief geleidingsmiddel
in de drager zijn geleid,

waarbij de terugtrekmiddelen een vrije lengte hebben tussen de respectieve
verbindingsplek en de respectieve opening,

waarbij de robotarm is ingericht om de drager zodanig te bewegen dat genoemde
opening van de melkbeker tenminste een voorafbepaalde minimale hoogte h, boven
een viloeroppervlak blijft,

en waarbij de terugtrekmiddelen en/of de spaninrichting zodanig zijn ingericht dat de
vrije lengte van een terugtrekmiddel ten hoogste gelijk is aan hy - hy.

15. Melkrobotinrichting volgens conclusie 14, waarbij de verbindingsplek zich
bevindt op een hoogte die ligt boven het zwaartepunt van de melkbeker.

16. Melkrobotinrichting volgens conclusie 14 of 15, waarbij de melkbeker een
bekerwand en een daarin en daaroverheen aangebrachte tepelvoering omvat, waarbij
de afstand tussen de verbindingsplek en de tepelvoering ten hoogste 5 cm, in het

bijzonder ten hoogste 2 cm bedraagt.
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Een melkrobotinrichting omvat vier melkbekers, een drager waarop de melkbekers
losneembaar aanbrengbaar zijn, een terugplaatsinrichting voor op de drager op
respectieve rustposities terug aanbrengen van losgenomen melkbekers, en omvattende
met een respectieve melkbeker verbonden flexibele terugtrekmiddelen, alsmede een
spaninrichting voor spannen van de flexibele terugtrekmiddelen, een robotarm voor
verplaatsen van de drager vanuit een rustpositie in de richting van een uier van het
melkdier, en een besturing voor besturen van de melkrobotinrichting, waarbij de drager
twee in hoofdzaak evenwijdige tegenoverliggende verticale zijden omvat, waarbij zich,
wanneer de melkbekers in rustpositie zijn, aan elk van twee tegenoverliggende zijden in
een respectief melkbekervlak in hoofdzaak evenwijdig aan genoemde zijde een
respectief tweetal melkbekers bevinden. Een dergelijke drager met melkbekers twee
aan twee in een respectief vlak evenwijdig aan de zelf ook evenwijdige zijvlakken van
de drager maken de combinatie van drager en melkbekers zeer compact, en is
daarmee soepel tussen achterpoten van een melkdier door tot onder de uier te
verplaatsen zonder grote kans op raken van de achterpoten.
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Basis of the gpinion

Pricrity

Non-sstablistiment of opin‘é,on with regard o novelty, irvantiva ategeand fduatrial a‘pp«licahi}iéy
Lack of unity of inventian

Feasunad staternent with regard to novelty, inventive step or industrial
applicabilty; cildions and explagations suppording such statement
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Cerfain defects in the application

Box No. Vill  Cerair observations o the application
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Box No.1 Basis of this opinion

1. This:opinion has bean established oty the basis.of the latest seb of claims filed before the start of the search.
2. With regard to any niclectide andior amino acid sequence disclosed i the appfication and necessary fo the
claimed invention, tis opiion hag bHeen astablishied on the basis of:
a. type of matarial:
1 asequenge Bsting
L1 tableds) related to the sequence listing
b. format of materiah
o oen papet
3 iy elestronic form
. time of flingfurnishing:
(1 contained inthe application as filed.
1 riled fogether with the application in electronic form.
1 hurnished subseguently for the purposes of search.

3. I inaddition, in the case thal more than one version or copy of a sequencs listing andior table relating thereto
has bean fled or fuiished: the required staterpents that the.information in the subsequent or additional
copias isddentical ko that in the application as Hiled or does not go beyond the application as filed, as
appropriate, wera furnishad:

4. Additional comments:

Box Ne. V' Reasoned statement with regard 10 novedly, inventive step or industrial applicability;
citations and explanations supporting such statement

1. Staterment

Nowalty Yes: Claims 4, 6, 8-10, 12-18
No:  Claims 13,8, 7 11
Invenitive step Yes:: Claims:
Ma:- Claims =16
tndustrial applicability Yes: Claims 118
MNo:  Claims
2. Citations and axplanalions

see separate sheet
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Box Ne. Vit Certain defects in the application
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Re ltem V

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

Reference is made to the following documents:

D1

B

D4

D&
D6

b7

Da

1.1

WO 00/72664 A1 (UNIV DEGLI STUDI MILANO [IT]: CONSIGLIO
NAZIONALE RICERCHE [IT]; CATTA) 7 december 2000 (2000-12-07)

WO 00/04786 A1 (ALFA LAVAL AGRI AB [SE]; BIRK UZI [SE];
NILSSON THOMAS [SEl; ROGERSSON) 3 februari 2000 (2000-02-03)

US 2015/264885 A1 (VAN DER SLUIS PETER WILLEM {NL} ET AL) 24
september 2015 {(2015-09-24)

EP 0258 938 A1 (LELY NV C VAN DER [NL]) 9 maart 1988
(1988-03-09)

EP 0 698 340 A1 (MAASLAND NV INL]) 28 februari 1996 {1966-02-28)
EP 2 059 120 A1 (MAASLAND NV INL]) 20 mei 2009 (2009-05-20)

US 2012/272802 A1 {(HOFMAN HENK [NL] ET AL) 1 november 2012
(2012-11-01)

EP 0191 517 At (LELY NV € VAN DER [NL]} 20 augustus 1986
(1986-08-20)

Novelty
The present application does not meet the criteria of patentability, because

the subject-matier of claime 1-3,'5, 7 and 11 is not new,

D1 (all references apply to this document) discloses

*Melkrobotinrichiing voor melken van sen melkdier (title, fig. 1)
omvattende

- vier melkbekers (1-4},

~gen drager (9. 1ig. 1) waarop de melkbekers losneambaar
aanbrengbaar ziin,

FoemNL2STR fsdpaiaie sheetl dduly SOE8Y (sheet 1}
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1.2

1.3

1.3.1
1.3.2
1.3.3
1.3.4
1.356

2.1

- gen terugplaalsinrichling voor op de drager op respectieve
rustposities terug aanbrengen van losgenomen melkbekers, en
amvattende mel een respectieve melkbeker verbonden flexibele
leragtrekmiddetern (11,11a-¢), alsmede gen spaninrichting voor
spannen van de flexibele terugtrekmiddelen (p. 8, 1L 7-13),

~ ggn robotarm voor verplaatsen van de drager vanuit een
rusipositie in de richling van een uier van het melkdier {implicit;
robotl), en

- gen besturing voor besturen van de melkrobotinrichting {implicit),

waarbij de drager twee in hoolfdzaak evenwijdige
tegenoverliggende verticale zijden omvat {fig. 1}, waarbjj zich,
warnneer de melkbekers in rustpositie zijn, aan efk van hwee
tegsnovetligoends zijden in sen respectief metkbekenvlak (10,10a-
¢} in hooldzaak evenwiidig aan gencemde zijde sen respeciief
tweetal imelkbekers bevinden (the seats are understood o be
substantially paralle! to the sides of the carder).”

The subject-matter of claim 1 is therefore not new.

it furthermore seems that the subject-matter of claim 1 is also anticipated by

D2 (lig. 4a.b) and D3 {fig. 6).

Dependent claims 2, 3, 5, 7 and 11 do not contain any features which, in

combination with the features of any olaim 1o which they refer, meet the

requirements of novelty.

Forclaim 2 see D1, p. 8, 1. 34,

For claim 3 see D1, fig. 1.

For claim Ssee D1, fig. 1, 2.

For claim 7 see D1, cables (11}

Forclaim 1t see D1, p. 1, L 7.

Inventive Step

The present application does not meet the criteria of patentability, because
the subject-matter of claims 4, §-10, 12 and 14-16 doss not involve an
inventive step.

D1 is regarded as being the prior art closest {o the subject-matter of claim 14,
and discloses

FoemNL 2SR fsdpaiaie sheetl dduly SOEEY (sheet 2}
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“Melkrobotinrichting voor meltken van een melkdier {title, fig. 1},
omvattende.

- vier melkbekers (1-4) met een speenopening,

-een drager (8} waarop de melkbekers losneembaar
aanbrengbaar ziin,

- gen lerugplagisintichting voor op de drager terug aanbrengen van
losgenormen melkbekers {p. 8,1 7-13},

- een robolarm voor verplaatsen van de drager vanuit een
rustpositie in de richiing van een wer van het melkdier {implicit;
roboh). en

- gen besiuring voor besturen van de melkrobotinrichting {irplicit),

waarbij de terugplaatsinrichting flexibele terugtrekmiddelen {11,
11a-¢} alsmede sen spaninrichting voor spannen van de flexibele
terugtrekmiddelen omvat {p. 8. 1. 7-13), waarbi de
terugtrekmiddelen op een respectieve’ verbindingsplek aop een
hoogte hy onder de spesenopening verbonden zin met een
respectieve melkbeker (fig. 2} en door gen respectief
geleidingsmiddel in de drager zijn geleid {p. 8, 1. 3-4), waarbif de
terugtrekmiddelen een vrife lengte hebben tussen de respectiove
verbindingspick en de respectieve opening (fg. 1, 2), waarbij de
robotarm is ingericht om de drager zadanig le bewegen dat
genoemde opening van de melkbeker tenminste een
vooratbepaaide minimale hoogte hs boven een viceropperviak bt
{implicit; robots in general have collision prevention mechanisms
which prevents them to come in contact with fixed objects),”

The subject-matter of claim 14 therefore differs from this known device in that
de terugirekmiddelen en/of de spaninrichting zodanig zijn ingericht dat de
vrije lengte van sen terugtrekmiddel ten hoogste gelifk is aan h.- h,

and is thereforenew,

The problem to be solved by the present invention may therefore be regarded
as preventing the teat cups from touching the ground in the svent of a
detachment.

The solution proposed in claim 1 of the present application cannot be
considered as involving an inventive step for the following reasons:

FoemNL 2SR fsdpaiaie sheetl dduly SOEEY (sheetd}
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The above problem is generally known in the art. Should a teat cup touch the
ground it would need to be cleaned and disinfected. The skilled person would
therefore adapt the controt of the robot in such a way as to prevent the teat
cups from touching the ground. As the robat arm itself cannot be moved 100
briskly because of the risk of injuring the mitking animal, adapting the
programmirng of the puliback mechanism seems the only logical choice. The
subject-matter of claim 14 becomes obvious over D1 in combination with the
comman general knawledge.

2.2 Dependent claims 4, 8-10, 12, 15 and 16 do not contain any features which,
in combination with the features of any claim to which they refer, meet the
requirements of inventive step.

2.2.1  The subject-matter of claim 4 relates 16 the choice of particular dimensions or
othet paramesters from a limited range of possibilitiss, and it is clear thal these
parameters could be arrived al by routine trial and error or by the application
of normal design procedures.

2.2.2 Forclaim 6 see D1 in combination with D4 {fig. 4).

223 The subject-matter of claim 8 relates to the choice of particular dimensions or
ather paramsters from a limited range of possibilities, and it is clear that these
parameters could be arrived at by routine trial and srror or by the application
of normal design procedures.

2.2.4 Forclaim 9 see D1 in combination with D5 {fig. 2).

2.2.5 Forclaim 10 see D1 in combination with D6 (fig. 1).

2268 Forclaim 12 see D1 in combination with D7 {fig. 3).

227 Forclaim 13 see D1 in combination with D8 {fig. 3)

2.2.8 The subject-matter of claims 15 and 16 relates to the choice of particular
dimensions or other parameters from a limited range of possibilities, and itis
clear that these parameters could be arrived at by routing trial and srror-or by
the apphcation of normal design procedurss.

Re ltem VI

Certain defects in the application

1

The features of the claims are not provided with reference signs placed in
parentheges.,

FoemNL2STR fsdpaiaie sheetl dduly SO88Y (sheet d}
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2 The relevant background art disclosed in D1-D3 is not mentioned in the
description, nor are these documents identified therein.

FoemNL 2SR fsdpaiaie sheet! dduly SOE8Y (sheet §}
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