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Stalmanagementsysteem

Stalmanagementsysteem, omvattende ten minste één autonoom voortbewegende inrichting die is ingericht voor
het uitvoeren van een taak in een veestal die gericht is op het bevorderen van het houden van vee in de veestal,
waarbij de inrichting tijdens bedrijf beweegbaar is in de veestal en is voorzien van een stuurorgaan en een
motorische aandrijving voor het onder besturing van het stuurorgaan in de veestal bewegen van de inrichting en
het aan de inrichting geven van richting, sensormiddelen voor het meten van een vanuit de inrichting of vanuit de
veestal afgegeven signaal ter bepaling van een locatie van de inrichting in de veestal, plaatsbepalingsmiddelen
voor het op basis van het door de sensormiddelen gemeten signaal bepalen van de locatie van de inrichting in de
veestal, een geheugeneenheid voor opslag van gegevens van de veestal, de locatie van de inrichting in de
veestal, en een trajectschema volgens welke de inrichting zich dient te bewegen, en besturingslogica voor het op
basis van het trajectschema en een door de plaatsbepalingsmiddelen bepaalde locatie van de inrichting in de
veestal afgeven van een stuursignaal aan de motorische aandrijving, waarbij ten minste één van de
sensormiddelen, de plaatsbepalingsmiddelen, de besturingslogica en de geheugeneenheid ten minste gedeeltelijk
separaat van de inrichting in de veestal zijn aangebracht en dat de inrichting is voorzien van een zender die is
ingericht om een door de sensormiddelen te ontvangen zendsignaal uit te zenden.

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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Stalmanagementsysteem

DBe onderhavige witvinding heeft betrekking op een stalmanagementsysteem.

Svsternen voor het houden van vee in cen veestal, waarhi) gebmik wordt gemaakt van zich
autonoom voorthewegende inrchtingen, zoals voederrobots, voeraanschuifrobots en mestrobots

zijn als zodanig bekend.

Ter bewerkstelliging van de autonomic van deze mrichtingen voor wat betreft het voortbewegen
door de veestal wordt doorgaans gebrutkgemaakt van op de inrichtingen aangebrachte scnsoren, al
dan niet in samenwerking met vast 10 de veestal aangebrachte ¢.q. opgestelde geleide-clementen of

markers.

Een bckende oplossing maakt gebrutk van im de vicer van de veestal aangebrachte
glastransponders en met de fransponders samenwerkende sensoren die op de robots zin
aangebracht. Bekende alternatieven ziyn het gebruik van ultrasoonsensoren of het gebruik van
lasermiddelen, infrargodmiddelen of inductienuddelen, die respectievelitk gebnuk maken van op
de wand van de veestal aangebrachte reflectoren of in de vioer van een veestal aangebrachte

inducticlussen.

/erscheidene nadelen kleven aan dergelijke oplossingen. De oplossing die gebruik maakt van
glastransponders, bijvoorbeeld, heeft als nadeel dat de antenne-transpondercommunicatic relatief
langzaam 1s, zodat de voorthewegingssnetheid van de robots beperkt is. Voorts zijn de robots op
een locatie tussen trangponders in die zin blind, dat ze hun positie in de veestal op een dergelijke
locatic niet kunnen vaststellen. Bovendien s eor doorgaans veel vervuiling in de stal, zodat
signalen, zoals lichtsignalen ¢n signalen van een bepaalde frequentic. zoals ultrasoonsignalen of
infrarcodsignalen, ter bepaling van de positie van de robot in de veestal regelmatig verzwakt of
geblokkeerd worden, zodat positichepaling slecht of niet mogelijk is. Voorts verschaffen de
bekende svstemen cen relatief statische oplossing waarbiy elk van de robots hetzelfde vaste traject
aflegt. Tenslotie diencn de robots, in toevoeging op de sensoren, onder meer besturingslogica en
geheugeneenheden te bevatten om de positie van de robots t¢ bepalen en op basts van de bepaalde
positie aan te sturen. Dit maakt dergelijke robots complex en duur. Bovenstaande nadelen worden
vervolgens vergroot, indien grote aantallen robots in één veestal tegelijkertiyd dienen te worde

aangestuurd.



1

b

[N
wh

Gd

0

wh

o

o

Het is derhalve een doel van de onderhavige uitvinding om oon systeem te verschaffen waarmee

ten nunste een deel van de bovengenoemde problemen wordt ondervangen.

Daartoe voorziet de onderhavige uitvinding in cen stalmanagemenisysteem, omvattende ten minste
&én autonoom voortbewegende inrichting dic is ingericht voor het vitvoeren van ecn taak in cen
veestal die gericht is op het bevorderen van het houden van vee in de veestal, waarby) de innchting
tipdens bedeyjf beweegbaar i3 in de veestal en is voorzien van een stuurorgaan ¢n cen motorische
aandrijving voor het onder besturing van het stuurorgaan in de veestal bewegen van de mrichting
en het aan de inrichting geven van richting, sensormiddefen voor het meten van een vanuit de
innichting of vanuit de veestal afgegeven signaal ter bepaling van cen locatie van de inrichting in
de veestal, plastsbepalingsmiddelen voor het op basis van het door de sensommiddelen gemeten
signiaal bepalen van de locatie van de wuichting in de veestal, ¢en geheugeneenhetd voor opslag
van gegevens van de veestal, de locatic van de inrichting in de veestal, en cen trajectschema
volgens welke de inrichting zich dient te bewegen, ¢n besturingslogica voor het op basis van het
trajectschema en een door de plaatsbepalingsmiddelen bepaalde locatie van de innchting in de
veestal afgeven van een stuursignaal aan de motorische aandrijving, waarbij ten minste é¢én van de
sensormuiddelen, de plaatsbepalingsmiddelen, de besturingslogica en de peheugencenheid ten
minste gedecltelijk separaat van de mnichting in de veestal zijn aangebracht en dat de 1arichting is
voorzien van een zender die 1s ingericht om een door de sensormiddelen te ontvangen zendsignaal
uit te zenden. De zender op de inrichting vormt een door de veestal bewegend baken dat door de
sensormiddelen waarneembaar is. Door ten minste &én van de gencemde middelen separaat van de
murichting in de veestal aan te brengen, wordt de innchting minder complex en derhalve minder
kostbaar om te vervaardigen. By voorkeur zin zowel de  sensormiddelen als de
plaatsbepalimgsmiddelen los van de innchting 1n de veestal aangebracht. Met meer voorkeur zijn
elk van de sensormuddelen, de plaatsbepalingsmiddelen, de  besturingseenheid en de
gcheugencenheid afronderdijk van de inrichting in de veestal aangebracht. Op deze wijze wordt de
positie, beweging en aansturing van de innchting als het ware vamut één of meerdere punten in de
veestal gesuperviseerd. Met het stalmanagementsvsteem volgens de ondedhavige uitvindiag is de
intelligentic wit de mrichting gehaald, zodat de inrichting niet alleen goedkoper vervaardigd kan
worden, maar ook meerdere nnchtingen, zoals meerdere mestrobots  en/of meerder

voeraanschuifrobots,  tegelikertyd  volgens  cen  dvnamisch  trajectschema  met  het

stalmanagementsysteem kunoen worden aangestuurd.

In ecen voorkeursuitvoeringsvorm s het stalmanagementsysteern ingernicht om middels trilateratie
de Iocatic van de imnnchimg in de veestal t¢ bepalen, waarbiyy de zender is mgericht om het

zendsignaal middels radiogolven uit zenden en de sensormiddelen ten minste drie op afstand van
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elkaar vast in de veestal opgestelde ontvangers omvatten, dic elk zijn ingericht om het door de
zender middel radiogolven uvitgezonden zendsignaal fe ontvangen, waarbyy bet zendsignaal ten
minste een gegevenspakketie omvat. De vast opgestelde ontvangers vormen meerdere vaste
referentiepunten m de veestal, ook wel ankers genoemd. ten opzichte waarvan de zender zyn
positie in de veestal kan bepalen. Wanneer de afstand tussen de zender en de ten minste dric
ontvangers bekend is, kan positichepaling op basis van tnlateratie worden uitgevoerd. De absolute
positie van de zender wordt dus bepaald aan de hand van gen stel vast opgestelde ontvangers,
waarvan de positic binnen cen afgebakend gebied bekend 1s. Deze ontvangers kunnen
afzonderlijke eenheden bebelzen of kunnen zijn opgenomen in cen wireless aceess point. De
zender bepaald zijn positic op basis van zyn respectievelitke afstand tof iedere ontvanger die zich
binnen het zendbereik van de zender bevindt. Bij voorkeur omvattende sensormiddelen ten minste
vier op afstand van elkaar vast in de veestal opgestelde ontvangers, zodat voorkomen wordt dat
plaatsbepaling onmogelijk wordt wanneer ¢én ontvanger buiten het beretk van de zender geraakt.
In ecn grid van vier vast in de veestal opgestelde ontvangers kunnen meerdere van een enkele
zender voorziene autonoom voortbewegende mnchtimgen worden geplaatst, waarbij de locatie van
elk van deze inrichiingen in de veestal middels dit grid kan worden bepaald. Met meer voorkeur

wordt de locatie van de innchting ¢.q. infichtingen middels muitilateratic bepaald.

In een voorkeursuitvoeringsvorm omvat het gegevenspakketje ten minste een wdentificator voor het
identificeren van de zeader. Zoals gezegd, omvat het stalmanagementsysteem ten minste Sén
autonoom voortbewegende inrichting, doch kan ook meerdere van dergelijke innchtingen
omvatten. Indien het stalmanagementsysteern meerdere inrichtingen omvat, kan clke van deze
inrichtingen muddels de identificator worden geidentificeerd, zodat de locatie van elke mnchting

aan de deshetreffende inrichting kan worden toegeschreven.

In een voorkeursuitvoeringsvorm 1s ¢lk van de ten minste dre ontvangers ingericht om ecn thidstip
van ontvangst van het door de zender vitgezonden zendsignaal door elke respectieve ontvanger te
bepalen, waarby elk van de ten minste drie ontvangers cen klok omvat die elk zodanig zin
ingeneht en ingesteld dat de klokken onderling synchroon met elkaar lopen. Daar clke respecticve
ontvanger 18 ingericht om cen tidstip van ontvangst van het door de zender uitgezonden
zendsignaal te bepalen en de kiokken onderling synchroon met elkaar lopen, kan cen verschil in
tijdstip van aankomst van het zendsignaal by elk van de ten minste dric ontvangers worden
bepaald, op basis waarvan de afstand van de zender tot elk van de drie ontvangers kan worden
bepaald. Geometrisch bevindt de zender zich op het snijpunt van cirkels die worden gedefinicerd
door de gemeten afstanden. In dit verband wordt doorgaans gesproken over een zogeheten “time

difference of amrival -meting (afgekort: TDoA-meting}. Voordelen van deze techmick zijn dat het
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energigverbruik van de zender, met andere woorden het baken, hierdeor laag kan bhyjven en

locatics van cen grote hoeveelheid aan inrichtingen tegelijkertijd kunnen worden gemeten. Op

In een voorkeursuitvoeringsvorm omvatien de sensormiddelen de zender, waarbij elk van de
zender ¢n de ten minste drie ontvangers ecen zendontvanger omvat die is ingericht om signalen
zowel te ontvangen als uit t¢ zenden, waarbij de zendontvanger van de zender s ingericht om het
zendsignaal oit te zenden en cen retoursignaal te ontvangen dat door cen zendontvanger van de ten
minste drie ontvangers 18 uitgezonden in respons op het ontvangen van het door de zendontvanger
van de zender witgezonden zendsignaal, en om cen zendtijdstip te bepalen waarop het zendsignaal
wordt verzonden en cen ontvangstijdstip te bepalen waarop het retoursignaal door de
zendontvanger van de zender wordt ontvangen, waarbij het retoursignaal aan het einde van cen
vooraf bepaald tjdsinterval na ontvangst van het zendsignaal door de zendontvanger van de ten
minste drie ontvangers wordt uitgezonden. Op deze wijze, ook wel het “two way ranging”-protoco!
{afgckort: TWR-protocol) genoemd, wordt de afstand van de zender tof ¢lk van de ten minste drie
ontvangers verkregen middels het heen en weer zenden van ¢en gegevenspakketie. Door het

cencemde zendtydstip en het gencemde ontvangstiijdstip te bepalen, kan worden gemeten hog lang

2

het duurt voordat het gegevenspakketje terug by de zendontvanger van de zender is. Op basis
daarvan kan de afstand van de zender tot de ontvanger worden bepaald. Voor het bepalen van de
locatie van de zender, mitigert de zender communicatic met in de veestal aanwezige ontvangers.
Zodra de zender minimaal drie, idealiter vier ontvangers heeft bereikt, kan deze zijn positie
berekenen door middel van trilateratic. Geometrisch bevindt de zender zich op het smjpunt van
cirkels die worden gedefinicerd door de gemeten afstanden. Een bijzonder voordeel van deze
voorkeursuitvoeringsvorm is dat svoachronisatie van de klokken van de ontvangers niet nodig is.
Dit maakt het stalmanagementsysteern relatief ongecompliceerd. Voorts maakt de hierboven
besproken tweeweg-communicatic het mogelijk gegevens en stuurcommando’s van de ontvangers

naar de zender te sturen.

In een voorkeursuitvoeringsvorm zijp de ten minste drie ontvangers bovenin de veestal
aangebracht. Een bijzonder voordee! bovenin de veestal aangebrachte ontvangers is dat het signaal
tussen de zender en de ontvangers niet door wanden van de veestal, in de vecstal aanwezige vee
enfof andere al dan met autonpoom voortbewegende inrichtingen wordt afgezwakt dan wel

tegengehouden.

In ecen voorkeursuitvoeringsvorm omvat elk van de zender en de ten minste drie ontvangers gen
ultra-breedbandmodule. waarmee het zendsignaal respectievelijfk wordt uitgezonden en onfvangen

c.q. het retoursignaal respectievelijk wordt ontvangen en witgezonden. Gegevenspakketjes kunnen
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derhalve worden verzonden en ontvangen middels radiogolven met cen frequentie die zich in het
ultrabrecdbandfroquenticbereik bevindt. ‘en bijzonder  voordeel  van  dergelike
ultrabregdbandcommunicatie s dat informatie over een breed spectnon kan worden verzonden, dat
geschikt is om gegevens met zeer weinig energie te verzenden over korte afstanden. In het
bijzonder 1s  het ultrabreedbandspectrum  geschikt  voor lokalisatic van de  autonoom
voortbewegende inrichtingen, daar lokalisatic onder gebruikmalking van ultrabrecdbandsignalen
sriel s, hetgeen leidt tot een hogere tijdresolutie en derhalve een grote lokalisatienagwkeurigheid

van 3-10 cm.

In een voorkeursuitvoeringsvorm omvat het stalmanagementsysteem voorts ijkmiddelen voor het
ijken van de door de sensormiddelen wit te voeren metingen. Bij voorkeur omvatten de jjkmiddelen
cen in de veestal vast opgestelde zender, die is ingericht om cen door de sensormiddelen te
ontvangen signaal wit t¢ zenden. Daar zowel de ontvangers als de zender vast zijn opgesteld in de
veestal, is de afstand tussen de zender en elk van de ontvangers onveranderlijk en bekend. Met een
dergelijke vast opgestelde zender kunnen de door de ontvangers te verrichten metingen worden

getikt aan de hand van de bekende afstand.

In een voorkeursuitvocringsvorm omvat het stalmanagementsysteem enfof de innichting voorts
waameemmiddelen voor het waarnemen van zich op een volgens het trajectschema te volgen
traject bevindende obstakels, zoals een andere autonoom voortbewegende iarichting. een veedier
of cen mens in de veestal. Dergelitke waarnecemmiddelen dragen bij aan de autonomie van de
richtingen, in het bijzonder waar het gaat om autonomie dic gericht is op het zo min mogelijk
verstoren van het welzijn van het 1n de veestal aanwezige vee, daar waameemmiddelen rekening
kunnen houden met 1n de veestal aanwezige al dan niet dvnamische objecten zonder een zender,
Up deze wijze kan aansturing volgens het trajectschema en de positie van ek van de inrichtingen
worden onderbroken en/of overreden op bhasis van door de waarneemmiddelen verrichtte
waamemingen. De waameemmiddelen diencn op deze wijze als surveillancenuddel. By voorkeur

omvatten de waameemmiddelen een dome camera.

In cen voorkeursuitvoermgsvorm omvat het stalmanagementsysteem voorts ecn server, die de
plaatsbepalingsmiddelen omvat, waarbyy de server en de autonoom voortbewegende inrichting zijn
ingericht om onderling gegevens uit te wisselen, al dan niet via de sensormiddelen, omtrent de
locatic van de mrichting in de veestal ew/of cen volgens het trajectschema te volgen traject enfof

door de waameemmiddelen waargenomen zich op het traject bevindende obstakels.
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In cen voorkeursuitvoenngsvorm omvat de server de besturingslogica en de geheugeneenheid. Op
deze wijze is zoveel mogelijk van de intelligentic uit de ten minste één autonoom voorthewegende
inrichting gehaald, zodat de inrichting niet alleen goedkoper vervaardigd kan worden, maar ook
meerdere  inrichtingen, zoals meerdere mestrobots  en/of meerdere  voeraanschuifrobots,
tegelykertijd volgens cen dynamisch trajectschema met het stalmanagementsysteem kunnen

worden aangestuurd.

In een voorkeursuitvoeringsvorm is de autonoom voortbewegende inrichting ingericht voor het
uitvoeren van ten minste &én van het reinigen van gen vieer van de veestal, het voederen van het

vee en het aanschuiven van op de vioer van de veestal aanwezig veevoer,

DBe onderhavige uitvinding wordt voorts toegelicht aan de hand van de volgende figuren, die cen
voorkeursuitvogrmgsvorm van het stalmanagementsysteem volgens de vitvinding tonen en nict
bedoeld zijn om de beschermingsomvang van de witvinding op cmigerlel wijze ¢ beperken,

waarbij:

- figuur 1 cen bovenaanzicht van een systeem volgens de stand der technick laat zien; en
- figuur 2  ecn  bovenaanzicht van een  voorkeursuitvoeringsvorm  van  het

stalmanagementsysteem volgens de onderhavige uitvinding toont.

Figuur 1 toont cen veestal 100 volgens de stand der techniek met daarin cen drictal autoncom
voortbewegende robots 1. Eike robot 1 18 voorzien van ecn schuif 2 voor het aanschuiven van voer
of het wegschuiven van mest. De robot 1 is beweegbaar opgesteld 1n een voer- of loopgang van de
veestal 100, De robot 1 is autonoom voortbewegend en is voorzien van wielen S en 6. De stand van

ten minste wiel 6 18 instelbaar tenecinde richiing te geven aan de robot 1. Voorts heeft de robot |

=

7

cen stuurorgaan 7 en cen maotor 8 voor het onder besturing van het stuvrorgaan 7 in de veestal 4
bewegen van de robot | en het aan de robot 1 geven van richting. De motor 8 1s daartoe verbonden
met een as 15 van de wielen 5, alsmede met het stuurorgaan 7. De robot 1 is voorts voorzien van
cen antenne Y die samenwerkt met in de vioer 10 van de veestal 100 aangebrachte glastransponders
11 D aotenne 9 neet het signaal van glastransponders 11 en staan in verbinding et
plaatsbepalingsmiddelen 12 voor het op basis van door de antenne 9 gemeten signalen bepalen van
de locatte van de robot 1 m de veestal 100. Voorts omvat elke robot 1 cen geheugencenheid 13
voor opslag van gegevens van de veestal 100, de locatie van de inrichting één in de veestal 100, en
cen trajectschema volgens welke de robot 1 zich dient t¢ bewegen. Geheugeneenheid 13 staat
derhalve in verbinding met de plaatshbepalingsniddelen 12 tencinde de laatstelijk bepaalde positie

van de robot T op te slaan. Zowel de plaatshepalingsmiddelen als de geheugeneenheid staat 1n
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verbinding met bestunngslogica 14 voor het op basis van het trajectschema en gen door de
plaatsbepalimgsmiddelen 12 bepaalde locatie van de robot 1 in de veestal 100 afgeven van cen

stuursignaal aan de motor &

Een nadeel van het in figuur 1 getoonde svsteem is dat de communicatie tussen de antenne 9 en elk
van glastransponders 11 relatief langzaam 15, zodat de voortbewegmgssnetheid van de robots |
beperkt 1s. Voorts zifn de robots 1 op een locatie tussen transponders 11 in die zin blind, dat ze hun
positic in de veestal 100 op een dergelyjke locatie niet kunnen vaststellen. Bovendien bevatten
robots 1 veel clekironica i vorm van antenne 9, plaatsbepalingsmiddelen 12, geheugencenheden
13 en besturingslogica 14, hetgeen de robots 1 complex en duur maakt.

Figuur 2 toont een veestal 100 met daann cen stabmanagementsysicem volgens cen
voorkeursuitvoerimgsvorm  van  de  onderhavige wivinding, Het i figuur 2 getoonde
stalmanagementsysteem omvat drie stalmanagementrobots 21, doch kan in de praktijk tientallen
stalmanagementrobots 21 omvatten. Elke stalmanagementrobot 21 is voorzien van sen schuif 22
voor het aanschuiven van voer of het wegschuiven van mest. Elke stalmanagementrobot 21 is
voorts autonoom voortbewegend en is voorzien van wiclen 25 en 26, De stand van ten minste wiel
26 1s instelbaar teneinde richiing te geven aan de stalmanagementrobot 21, Voorts heett de robot
21 cen stuurorgaan 27 en cen motor 28 voor het onder besturing van het stuurorgaan 27 m de
veestal 100 bewegen van de robot 21 en het aan de robot 21 geven van richting. De motor 28 s
daartoe verbonden met cen as 45 van de wielen 25, alsmede met het stourorgaan 27, De robot 21 s
voorts voorzien van cen zendontvanger of transceiver 29, ook wel bekend als “tag”. dic is ingericht
om een door ten nunste van vier vast in de veestal 100 opgestelde zendontvangers of transcetvers
30, ook al bekend als “anchors™, te ontvangen gegevenspakletje middels con zendsignaal 31 wit te
zenden, tenginde middels trilateratie de locatie van de robot 21 1n de veestal 100 te bepalen.
Daartoe 15 de zendontvanger 29 voorzien van cen ultrabreedbandmodule dic het zendsignaal 31
middels radiogolven m het ultrabreedbandfrequenticbereik naar de zendontvangers 30 witzendt. De
zendontvangers 30 zijn evencens voorzien van een ultrabreedbandmodale die het zendsignaal 31
daarmee kunnen ontvangen en ¢en gepevenspakketje middels cen retoursignaal 32 naar de
zendontvanger 29 kunnen sturen. De zendontvanger 29 13 ingericht om cen zendtijdstip te bepalen
waarop het zendsignaal 31 wordt verzonden en cen ontvangsttijdstip te bepalen waarop het
retoursignaal 32 door de zendontvanger 29 wordt ontvangen, waarbij het retoursignaal 32 aan het
einde van een vooral bepaald tijdsinterval na ontvangst van het zendsignaal 29 door de
zendontvangers 30 wordt uitgezonden. Volgens dit “two way ranging -protocol wordt de afstand
van de zendontvanger 29 tot elk van de ten minste drie zendontvangers 30 verkregen door nuddel

van het heen en weer zenden van het gegevenspakketje. Door het zendtijdstip en het
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ontvangsttijdstip t¢ bepalen, kan worden gemeten hoe lang het duurt voordat het gegevenspakketje
terug biy de zendontvanger 29 is. Op hasis daarvan kan de afstand van de zendontvanger 29 tot elk
van de zendontvangers 30 worden bepaald. Voor het bepalen van de locatie van de zendontvanger
29, nticert de zendontvanger 29 compmnicatie met de zendontvangers 30, Zodra de
zendontvanger 29 minimaal drie, idealiter vier van de zendontvangers 30 heeft bereikt, kan deze
ziin positie berckenen door middel van tnlateratie. Geometrisch bevindt de zender zich dus op het
siijpunt van cirkels die worden gedefinieerd door de gemeten afstanden tussen de zendontvanger
29 en elk van de vast opgestelde zendontvangers 30. Synchronisatic van de klokken van de
zendontvangers 30 is niet nodig, hetgeen ervoor rorgt dat het stalmanagementsysteem relatic
ongecompliceerd 18, De tweeweg-communicatic tussen de zendontvanger 29 en clk van de
zendontvangers 30 maakt het tevens mogelijk om gegevens en stuurcommando’s van de

zendontvangers 30 naar de zendontvanger 29 te sturen.

Voorts staat elke stalmanagementrobot 21 in verbinding met een server 33 via de zendontvanger 29
of cen ander daartoe mgericht communicatiemiddel teneinde gegevens middels signalen 34 en 35
tussen de stalmanagementrobot 21 en de server 33 wit te wisselen door midde! van bijvoorbesld
ultrabrecdbandcommunicatiec of WiFi-communicatic. De server 33 omvat in de in figuur 2
uitvoeringsvorm plaatsbepalingsmiddelen 42 voor het op basis van door de zendontvanger 29
gemeten tjdstippen bepalen van de locatie van de stalmanagementrobot 21 in de veestal 100, In
andere witvoeringsvormen hoeven de plaatshepalingsmiddelen 42 niet in de server aanwezig te
zijn, doch kunnen ook op de stalmanagementrobot 21 zijn voorzien. Be server 33 heefi tevens cen
geheugeneenheid 23 voor opslag van gegevens van de veestal 100, de locatic van de mnichting &n
in de veestal 100, en een trajectschema volgens welke de stalmanagementrobot 21 zich dient te
bewegen. Geheugeneenheid 23 staat derhalve in verbinding met de plaatsbepalingsmiddelen 42
teneinde de laatstelijk bepaalde positic van de stalmanagementrobot 21 op te slaan. Zowel de
3

plaatsbepalimgsmiddelen 42 als de geheugencenheid 2-

s.

staat in verbinding met 1n de server
aanwezige besturingslogica 24 voor het op basis van het trajectschema en een door de
plaatshepalingsmiddelen 42 bepaalde locatic van de stalmapagementrobot 21 in de veestal 100

afgeven van cen stuursignaal 36 aan de motor 28

Met het stalmanagementsysteem volgens de onderhavige vitvinding wordt de positie, beweging en
aansturing van de robots 21 als het ware door de centrale server 33 gesuperviseerd en geregeld,
daar de server 33 de plaatsbepalingsmiddelen 42, geheugencenheaid 23 en de besturingslogica 24
voor de clk van de verscheidene robots 21 omvat. Met het stalmanagementsysteem volgens de
onderhavige uitvinding is de intelligentie op deze wijze uit de robots 21 gehaald, zodat robots 21

minder complex zijn en derhalve goedkoper vervaardigd en onderhowden kunnen worden



Bovendien kunoen met het stalmanagementsystcem meerdere robots 21, zoals meerdere
mestrobots  en/of  meerdere  voeraanschuitrobots,  tegelykertijd  volgens een  dynanusch

trajectschema worden aangestuurd.

D¢ onderhavige uitvinding 15 nict beperkt tot de getoonde uitvoctingsvormen, doch strekt zich
tevens wit tot andere witvoenngsvormen vallende binnen de beschermingsomvang van de

bijgevoegde conclusies.
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Conclusies

L. Stalmanagementsysteem, omvattende:

- ten minste ¢¢n autonoom voortbewegende turichting die 1s ingericht voor het uitvoeren
van egn taak in cen veestal die gericht is op het bevorderen van het houden van vee in
de veestal, waarbi de mnchting tijdens bedrf beweegbaar is in de veestal en is
voorzien van een staurorgaan en een motonsche aandrijving voor het onder besturing
van het stuurorgaan in de veestal bewegen van de inrichting en het asn de inrichting
geven van richiing;

- sensormiddelen voor het meten van een vanuit de iorichting of vanuit de veestal
afgegeven signaal ter bepaling van een locatie van de mrichting in de veestal;

- plaatsbepalingsmuiddelen voor het op basis van het door de sensormiddelen gemeten
signaal bepalen van de locatic van de tarichting in de veestal;

- een geheugencenheid voor opslag van gegevens van de veestal, de locatie van de
inrichting in de veestal, en een trajectschema volgens welke de invichting zich dient te
bewegen, en

- besturmgslogica voor het op basis van het trajectschema en een door de
plaatsbepalingsmuddelen bepaalde locatie van de inrichting in de veestal afgeven van
cen stuursignaal aan de motorische aandrijving,

met het kenmerk, dat

ten minste ¢én van de sensormiddelen, de plaatsbepalingsmiddelen, de besturingslogica en

de geheugencenbeid ten minste gedeeltelijk separaat van de marichting in de veestal ziyn

aangebracht en dat de mrichting is voorzien van gen zender die 15 ingencht om een door de

sensormiddelen te ontvangen zendsignaal uit te zenden.

2. Stalmanagementsvsicem volgens conclusie 1, dat is ingericht om middels trilateratic de
locatie van de inrichting m de veestal te bepalen, waarbyj de zender is ingericht om het
zendsignaal middels radiogolven uit zenden en de sensommiddelen ten minste drie op
afstand van elkaar vast in de veestal opgestelde ontvangers omvatten, die elk zijn ingericht
om het door de zender nuddel radiogolven uitgezonden zendsignaal t¢ ontvangen, waarbyj

het zendwsignaal ten minste cen gegevenspakketje omvat,

3

Stalmanagementsysteem volgens conclusie 2, waarby het gegevenspakketje ten minste ecn

Pl

identificator voor het wdentificeren van de zender omvat.
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6.

g,

1i

Stalmanagementsysteem volgens conclusie 2 of 3, waarbij elk van de ten mmste drie
ontvangers is ingericht om ecen tijdstip van ontvangst van het door de zender uitgezonden
zendsignaal door elke respectieve ontvanger te bepalen, waarbij elk van de ten minste drie
ontvangers een klok omvat dic elk zodanig zijn ingericht en ingesteld dat de kiokken

onderling synchroon met elkaar lopen

Stalmanagementsysteem volgens conclusie 2 of 3, de sensormiddelen de zender omvatten,
waarbii elk van de zender en de ten minste drie ontvangers een zendontvanger omvat die 18
ingericht om signalen zowel e ontvangen als wit te zenden, waarby de zendontvanger van
de zender 18 ingericht om het zendsignaal vt t¢ zenden en een retoursignaal te ontvangen

dat door cen zendontvanger van de ten minste dric ontvangers is witgezonden in respons op
het ontvangen van het door de zendontvanger van de zender uitgezonden zendsignaal, en
om cen zendujdstip te bepalen waarop het zendsignaal wordt verzonden en een
ontvangsttijdstip te bepalen waarop het retoursignaal door de zendontvanger van de zender
wordt ontvangen, waarbi] het retoursignaal aan het einde van cen vooraf bepaald
tijdsinterval na ontvangst van het zendsignaal door de zendontvanger van de ten minsic

drie ontvangers wordt uitgezonden.

Stalmanagementsysieem volgens één van de voorgaande conclusies 2 tot en met 5, waarbij
de ten minste drie ontvangers bovenia de veestal zijn aangebracht.

Stalmanagementsysteem volgens conclusie ¢¢n van de voorgaande conclusies 2 tot en met
6, waarbyj elk van de zender en de ten minste drie ontvangers een ultra-breedbandmodule
omvat, waarmee het zendsignaal respectievelijk wordt vitgezonden en ontvangen ¢.q. het

retoursignaal respectieveligk wordt ontvangen en uitgezonder

Stalmanagementsysieem volgens één van de voorgaande conclusies, voorts omvattende

iikmiddelen voor het {jken van de door de sensormiddelen uit te voeren metingen.

Stalmanagementsvsteem volgens conclusic 8, waarby de ijkmiddelen cen 1o de veestal vast
opgestelde zender omvatten, die is ingericht om een door de sensormiddelen te ontvangen

signaal uit te zenden.

. Stalmanagementsysteem volgens één van de voorgaande conclusics, waarby het systeem

en/of de inrnchting voorts waarneemmiddelen omvat voor het waamemen van zich op cen



3. Stalmanagementsysteem volgens conclusie 12, waarby de server de besturing

wh

12

volgens het trajectschema te velgen traject bevindende obsiakels, zoals cen andere

autonoom voorthewegende wnrichting, een veedier of cen mens in de veestal.

. Stalmanagementsysteem volgens conclusie 10, waarbyy de waarncenumniddelen een dome

camera omvatten.

. Stalmanagementsysteem volgens één van de voorgaande conclusies, voorts omvattende
cen server, die de plaatshepalingsmiddelen omvat, waarby de server en de autonoom
voortbewegende tarichting ziin ingericht om onderling gegevens uit te wisselen, al dan niet
via de sensormiddelen, omtrent de locatie van de inrichting in de veestal en/of een volgen
het trajectschema te volgen traject en/of door de waarneemmiddelen waargenomen zich op
het traject bevindende obstakels.

logica en de

4/1
e
=
(‘ )

gehengeneenheid omvat.

1. Stalmanagementsysteem volgens ¢én van de voorgaande conclusies, waarbij de autonoom

[
Card

’

voortbewegende inrichting 1s ingericht voor het uitvoeren van ten nunste ¢én van het

reimigen van een vioer van de veestal, het voederen van het vee en het aanschuiven van op

de vioer vaa de veestal aanwerig vegvoer
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O filed together with the application in electronic form.

1 furnished subsequently for the purposes of search.
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has been filed or furnished, the required statements that the information in the subsequent or additional
copies is identical to that in the application as filed or does not go beyond the application as filed, as
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. Additional comments:
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citations and explanations supporting such statement
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No: Claims 1-14
Industrial applicability Yes: Claims 1-14

No: Claims
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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 US 2019/307106 A1 (HARTUNG JORG [DE] ET AL) 10 oktober 2019
(2019-10-10)

D2 US 2016/327630 A1 (MUTZ MATTHIEU [FR] ET AL) 10 november 2016
(2016-11-10)

D3 US 2019/246600 A1 (BUIJS MARTINUS CORNELIS JOHANNES [NL] ET
AL) 15 augustus 2019 (2019-08-15)

2 The present application does not meet the criteria of patentability, because the
subject-matter of claim 1 is not new.

2.1 D1 discloses:

Stalmanagementsysteem (paragraph 0034, figure 1), omvattende:

- ten minste één autonoom voortbewegende inrichting (robot 3; paragraph 0118)

die is ingericht voor het uitvoeren van een taak in een veestal (paragraphs 0126,0154)

die gericht is op het bevorderen van het houden van vee in de veestal (poultry shed 10,
paragraph 0118),

waarbij de inrichting tijdens bedrijf beweegbaar is in de veestal (paragraph 0118)

en is voorzien van een stuurorgaan en een motorische aandrijving (paragraph 0147)
voor het onder besturing van het stuurorgaan in de veestal bewegen van de inrichting
en het aan de inrichting geven van richting (paragraphs 0147, 0148);

- sensormiddelen (camera, paragraph 0076) voor het meten

van een vanuit de inrichting (paragraph 0083) of vanuit de veestal

afgegeven signaal (paragraph 0083) ter bepaling van een locatie van de inrichting in de
veestal;

- plaatsbepalingsmiddelen voor het op basis van het door de sensormiddelen gemeten
signaal

Form NL237-3 (separate sheet) (July 2006) (sheet 1)
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bepalen van de locatie van de inrichting in de veestal (processing engine, paragraph
0076);

- een geheugeneenheid voor opslag van
gegevens van de veestal (memory, paragraphs 0076, 0079),
de locatie van de inrichting in de veestal,

en een trajectschema volgens welke de inrichting zich dient te bewegen (paragraph
0138); en

- besturingslogica voor het op basis van het trajectschema
en een door de plaatsbepalingsmiddelen bepaalde locatie van de inrichting in de veestal
afgeven van een stuursignaal aan de motorische aandrijving (paragraph 0138),

met het kenmerk , dat ten minste één van de sensormiddelen, de
plaatsbepalingsmiddelen, de besturingslogica en de geheugeneenheid

ten minste gedeeltelijk separaat van de inrichting in de veestal zijn aangebracht
(paragraphs 0075, 0079)

en dat de inrichting is voorzien van een zender (paragraph 0083) die is ingericht om een
door de sensormiddelen te ontvangen zendsignaal uit te zenden.

2.2 Therefore, claim 1 is not new.

3 Dependent claims 2-14 do not appear to contain any additional features which,
in combination with the features of any claim to which they refer, meet the
requirements of novelty and/or inventive step, the reasons being as follows:

claims 2-9 relate to an alternative system for determining the position of a
mobile object which is merely one of several straightforward possibilities from
which the skilled person would select, in accordance with circumstances,
without the need for any inventive activity. see for example:

claim 2 - D2 radio (paragraph 0049-0056) at least 3 relays (paragraphs 0116,
0129) - "several" implies at least 3, gegevenspakketje (paragraph 0081)

claim 3 - D2, paragraph 0084 identification of the beacon)
claim 4 - D2, (paragraphs 0060, 0105)

claim 5 - D2, (paragraphs 0026 - 0036)

claim 6 - D1, (e.g. paragraph 0121

claim 7 - D2, (paragraphs 0073-0080)

Form NL237-3 (separate sheet) (July 2006) (sheet 2)
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claims 8,9 - D2, (paragraphs 0123-0125, fixed beacon and relay)

claims 10-14 are already known from D1:

claim 10 - D1 (paragraph 0145)

claim 11 - D1 (paragraphs 0121, 0152)

claim 12 - D1 (paragraphs 0079, 0075)

claim 13 - D1 (paragraph 0129)
(

claim 14 - D1 (paragraph 0126 - picking up dead birds is a form of "reinigen van
een vloer")

Re Item VII

Certain defects in the application

4 Independent claim 1 is not in the two-part form, which in the present case would
be appropriate, with those features known in combination from the prior art
being placed in the preamble and the remaining features being included in the
characterising part.

5 The features of the claims are not provided with reference signs placed in
parentheses.
6 The relevant background art disclosed in D1,D2 is not mentioned in the

description, nor are these documents identified therein.

Form NL237-3 (separate sheet) (July 2006) (sheet 3)
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