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A cooking device and cooking method

FIELD OF THE INVENTION
This invention relates to a cooking device and method which estimates the

time required for a cooking process to be complete.

BACKGROUND OF THE INVENTION

Current cooking devices are mostly controlled by user’s selection of
parameters such as time and temperature. Automatic selection of these cooking parameters
would be convenient to the user and could also improve the cooking results by eliminating
human error.

In order to control a cooking process accurately, it is necessary to know the
key properties of the food during cooking. In particular, these key properties should allow the
"doneness" to be measured or predicted during cooking. For example, the core temperature of
a food item changes as the food is cooked. The core temperature of the food is a fundamental
measurement of cooking doneness: for a certain type of food, it should be higher than a
certain value to kill the harmful bacteria that cause foodborne illness but should not be too
high in order to avoid overcooking. As a result, to ensure safety, foods are suggested to be
cooked for an appropriate period of time and with a suitable internal temperature (range).

To determine if an item of food is cooked based on the core temperature,
invasive methods are possible, but these will cause damage to the food when detecting core
temperature. Non-invasive methods such as infrared sensing have limited penetration ability
so are usually used to detect the surface temperature.

It has also been proposed to monitor a temperature of the cooking medium
(rather than the actual food core temperature) over time and monitor a mass of an item to be
cooked over time. The mass and temperature information can be used to provide an
estimation of the current food core temperature. The cooking process can then be controlled
in dependence on the predicted food core temperature.

This approach is disclosed in WO 2015/185404.
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This approach, and other known approaches. provide a way to measure the
"doneness" during cooking. However, they do not adapt well to changes in the cooking
conditions.

For example, there is sometimes a need to shake or flip food items at a point
partially through the cooking process to provide an overall desired cooking quality.

US 6 759 635 discloses the use of a temperature sensor to be placed in contact
with the food, for determining the food status. The system provides timing for cooking of the
two sides of a food item.

However, the existing methods do not provide accurate adaptation of the
cooking process in response to an intervention (such as shaking or flipping food items). For a
cooking device with a food chamber, this intervention will alter the temperature and humidity
in the cooking chamber, and thus provides a disruption to the cooking process. The effect of
the disruption will depend on the duration of the intervention, as well as other factors, such as
whether the cooking chamber is closed during the intervention or left open.

There is therefore a need for a monitoring approach which compensates for

influence of such interventions on the cooking process, in an accurate way.

SUMMARY OF THE INVENTION

The invention is based on the recognition that the process of providing an
intervention, for example for shaking the food item, changes the requirement for further
cooking, in particular the further cooking time required. Thus, depending on whether or not
the intervention has taken place, e.g. a shaking action has been performed, the remaining time
to cook may vary.

The invention is detined by the claims.

According to the invention, there is provided a cooking device, comprising:

a cooking chamber;

a tood support for supporting the food to be cooked. for mounting in the
cooking chamber;

a heating device for heating the cooking chamber;

a sensing arrangement for sensing cooking parameters over time;

a controller adapted to determine a required cooking time for the food to be
cooked and hence the cooking process to be complete based on the time-evolution of the

sensed cooking parameters; and
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a sensor for sensing an intervention made by a user to the food during cooking
and hence before the required cooking time has elapsed,

wherein the controller is adapted to re-determine and thereby modify the
required cooking time, based on the time-evolution of the sensed cooking parameters, in
response to, and following, a sensed intervention.

This cooking device is adapted to determine a cooking time based on the
evolution of cooking parameters, such as one or more of the cooking chamber temperature,
the food core temperature, the humidity level, the food appearance etc. In this way, an
indication may be provided of when cooking is complete, or an indication may be provided
of how long remains in the cooking process, and/or automatic control of the cooking process
may be provided. By sensing an intervention, such as shaking the food ingredients, the
cooking time can be re-calculated to take account of that intervention. Thus, the indication
remains accurate and/or the automated cooking process remains reliable.

The cooking device for example comprises an air fryer. In such a case, the
support for example comprises a cooking basket. The basket has openings to allow a flow of
heated air through and between food items contained as a stack in the basket. A typical
example of the food to be cooked is potato chips. The cooking of potato chips is for example
improved by performing a shaking operation during the cooking.

An output device is for example provided for giving one or both of :

an output instruction to a user to perform the intervention at a particular time;
and

an indication of the remaining required cooking time.

The best time for an intervention is for example indicated to the user by a
visible or audible output. The remaining cooking time may also be output to the user for
example as a displayed count-down timer.

The controller is for example adapted to set the particular time as a time point
between one third and two thirds of the way through the determined required cooking time.
Thus, the time for an intervention may be a function of the determined cooking time. It may
for example be approximately half way through the cooking process.

The particular time may be set based on the cooking parameters rather than as
a function of the determined cooking time, but this may still corresponds to a time point

between one third and two thirds of the way through the cooking process.
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The intervention for example comprises shaking the food. This involves
removing the support from the cooking chamber and shaking the contents. This enables the
cooking process to achieve more uniform cooking of the outer surface of the food.

The sensing of an intervention may then comprise sensing opening of the
chamber (for removal of the support) or actual removal of the support.

In one example, the sensing arrangement comprises a temperature sensor, for
example a core temperature sensor probe. The required time for the intervention may be
based on monitoring the temperature, and the temperature may also be used to estimate the
remaining cooking time.

The temperature sensor may also function as the sensor for sensing an
intervention based on a drop in temperature caused by the cooking chamber being opened.

In another example, the sensing arrangement comprises (or further comprises)
a humidity sensor. The humidity changes over time as water content is evaporated during
cooking, and this humidity-time function may be used to estimate the remaining cooking
time, based on extrapolation of the function from an initial sampling period.

The controller may also be adapted to determine a required time for the
intervention by monitoring (or additionally monitoring) the humidity, i.e. by seiting a
humidity level at which the intervention is appropriate. This required time will be a fraction
of the way through the cooking process.

The humidity sensor may also function as the sensor for sensing an
intervention, based on a drop in humidity caused by the cooking chamber being opened.

In another example, the sensing arrangement comprises (or further comprises)
a weight sensor, and the controller is adapted to determine a required cooking time by
monitoring (or additionally monitoring) the weight change. The weight also changes over
time as water content is evaporated during cooking, and this weight-time function may be
used to estimate the remaining cooking time, again based on extrapolation of sampled data.

The controller may be adapted to determine a required time for the
intervention by monitoring (or additionally monitoring) the weight change. This required
time may again correspond to a fraction of the way through the cooking process.

The weight sensor may in this case function as the sensor for sensing an
intervention based on a drop in weight caused by the removal of the food from the cooking
chamber during the intervention.

In another example, the sensing arrangement comprises (or further comprises)

an image sensor, and wherein the controller is adapted to determine a required cooking time
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by monitoring (or additionally monitoring) an image of the food. The image changes color
based on browning of the food during cooking.

The controller may be adapted to determine a required time for the
intervention by monitoring (or additionally monitoring) the image of the food. This required
time may again correspond to a fraction of the way through the cooking process.

The image sensor may in this case function as the sensor for sensing an
intervention based on an image change caused by the removal of the food from the cooking
chamber. For example, the image sensor may then capture an image of an internal wall of the
cooking chamber instead of an image of the food on the support (e.g. in a basket), and this
may correspond to a particular color change.

The required time for the intervention may instead simply be a set fraction,
e.g. half, of the determined total cooking time, rather than a separate function of the
temperature or humidity.

The invention also provides a cooking method, comprising:

determining a required cooking time for food to be cooked and hence the
cooking method to be complete based on the evolution of sensed cooking parameters over
time;

sensing an intervention made by a user to the food during cooking; and

re-determining and thereby modifying the required cooking time, based on the
evolution of sensed cooking parameters over time, in response to a sensed intervention.

The invention also provides a computer program comprising code means
which is adapted, when run on a computer, to perform the steps of the method defined above
using the device defined above.

These and other aspects of the invention will be apparent from and elucidated

with reference to the embodiment(s) described hereinatier.

BRIEF DESCRIPTION OF THE DRAWINGS

For a better understanding of the invention, and to show more clearly how it
may be carried into effect, reference will now be made, by way of example only, to the
accompanying drawings, in which:

Figure 1 shows a known cooking device;

Figure 2 shows a cooking device according to an example of the invention as a
modification to the cooking device of Figure 1;

Figure 3 shows an example of a user interface panel;
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Figure 4 shows the dependency of the humidity (y-axis) with time during
cooking;
Figure 5 shows the food weight (y-axis) over time during cooking; and

Figure 6 shows a cooking method.

DETAILED DESCRIPTION OF THE EMBODIMENTS

The invention provides a cooking device for cooking food on a cooking
support (e.g. in a basket) within a cooking chamber. Cooking parameters are sensed over
time so that a required cooking time can be determined. An intervention made by a user to
the food is sensed during cooking, such as shaking the basket. The required cooking time is
then re-determined. In this way, the cooking time remains accurate both for an intervention or
no intervention. This may for example enable the user to be given more accurate information
about when the cooking process will be complete or it may enable automatic cooking to be
controlled in a more reliable way.

The invention is for example of interest for application to an air fryer.

Figure 1 shows a known design of air-based fryer 1 in cross-sectional view.
The air-based fryer 1 comprises a cooking chamber 2 with sidewalls 3, a bottom wall 4 and a
top wall 5. A food support in the form of a basket 10 is disposed within the cooking chamber
2 to support food F to be cooked.

The basket 10 comprises an air-permeable bottom 12 and solid side walls 14.
It has an open top, although a permeable cover plate may also be provided. The bottom 12 for
example comprises a wire mesh which is a snap fit into the base of the basket within the side
walls 14. The wire mesh is for example removable for cleaning, e.g. in a dishwasher, whereas
the remainder of the basket is typically wiped clean by the user.

A mounting structure 15 is provided to detachably mount the basket 10 in the
cooking chamber 2. The mounting structure 15 is designed to allow air to circulate all around
the basket 10 in the mounted condition. The mounting structure 15 is designed such that in
the mounted condition a bottom gap 16a is provided between the air-permeable bottom 12
and the bottom wall 4 of the cooking chamber 2. Furthermore, a lateral gap 16b is provided
between the sidewalls 3 of the cooking chamber 2 and the perimeter of the air-permeable
bottom 12. The bottom gap 16a and lateral gap 16b together form part of an air circulation
channel.

The mounting structure 15 is designed to minimize obstruction of said air

circulation channel.
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In some embodiments, as illustrated in Figure 1, the mounting structure 15
comprises a handle, with which the basket 10 may be suspended from a sidewall 3 of the
cooking chamber 2. The handle allows a user to easily remove the basket 10 from the
cooking chamber 2.

The air-based fryer | further comprises an air circulation system comprising a
fan 17, a motor 19 and an air heater 18 for circulating hot air in the cooking chamber 2. The
air heater 18 may be disposed above the basket 10. In such a case, the air heater 18 may
radiate heat directly to the food ingredients F in addition to heating the air in the cooking
chamber 2.

The air circulation system may also be disposed above the basket 10 for
example above the air heater 18.

The air circulation system is designed to pass hot air through the air-permeable
bottom 12 of the basket 10 such that tood F disposed thereon will be prepared by a through-
streaming of hot air.

The air circulation system in this example is designed to draw air upward
through the basket 10 as shown by arrows 13. The air may subsequently be passed along the
air heater 18 to heat the air. The air heater 18 may be any appropriate heating source, such as
an electric heater which can heat air to, for example, between roughly 100 °C and 250 °C by
controlling the power supplied to the air heater.

As shown by arrows 11, the air circulation system is designed to pass hot air
downward along an inner surface of the cooking chamber 2 and an outer surface of the basket
10. The bottom gap 16a and lateral gap 16b together form an air circulation channel for
guiding the flow of hot air from the air circulation system to the bottom 12 of the basket 10.

The bottom wall 4 of the cooking chamber 2 may be flat or as shown in Figure
1 the bottom wall 4 may be provided with an air guide member 20 configured to direct the
hot air flow towards and/or through the air-permeable bottom 12 of the basket 10.

The air guide member 20 may have a substantially conical. or frusto-conical
outer contour or it may comprise ribs or arms. The air guide member 20 may be integrally
formed in the bottom wall 4 of the cooking chamber or be provided as a separate insert.

In the example shown, a deflector plate 24 is provided in an upper part of the
cooking chamber 2 above the basket 10, to further enclose a volume enclosed by the basket
10, and to help guiding air from the air circulation system around the basket into the air

circulation channel formed by the bottom gap 16a and lateral gap 16b.



10

15

30

The cooking chamber 2 is shown with an upper section 2a and a lower section
2b, separable from each other to enable access into the cooking chamber 2. The upper section
2a thus functions as a cooking chamber lid. In some embodiments, the lower section 2b may
be arranged stationary and the upper section 2a may be releasably or hingedly arranged, e.g.
in the form of a lid. In some embodiments. the upper section 2a may be arranged stationary
and the lower section 2b may be releasably arranged, e.g. in the form of'a drawer. In such
case, the lower section 2b may comprise a handle 22 to aid removal of the lower section 2b
from the air-based fryer I, as illustrated in Figure 1. The handles 15 and 22 couple together to
define a single handle for the user to manipulate.

The air-based fryer | may comprise a vent (not shown), defining an air outlet
from the cooking chamber 2 to outside the air-based fryer 1.

In use. a variety of food types may be prepared in the air-based fryer 1. In the
case where the food is a bulk type of food, the individual food ingredients F may form a pile
as illustrated in Figure 1, with the height, density and consequently the flow resistance being
highest in the center of the pile and decreasing towards the periphery.

The bottom 12 of the basket 10 may for example be designed to have a flow
resistance that reversely mirrors the flow resistance of the pile, so is lowest in the center and
increases towards the periphery. Thus, the total flow resistance of the bottom 12 and pile
together may be more or less constant over the entire cross section of the basket 10, resulting
in a more homogeneous air flow through the basket 10 and, ultimately, in more homogeneous
cooking results.

The heater is controlled by a controller (not shown in Figure 1) which is
provided with temperature information from a temperature sensor 30a, so that there is
feedback control of the heating process.

The invention may be applied to different types of cooking device, including
the air fryer design of Figure 1, other air fryer designs, or indeed other types of cooking
device.

The invention relates more generally to a cooking device having a cooking
chamber, a food support for supporting the food to be cooked for mounting in the cooking
chamber, and a heating device for heating the cooking chamber.

Figure 2 shows how the cooking device of Figure 1 is modified in accordance

with the invention.
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The cooking device further comprises a sensing arrangement for sensing
cooking parameters over time. By way of example, the cooking parameters may comprise
one or more of:

the cooking chamber temperature measured by a temperature sensor 30a in the
cooking chamber (or a set of temperature sensors at multiple locations in the cooking
chamber). Note that this may be the existing temperature sensor used for feedback control of
the heating process, or there may be one or more additional dedicated sensors;

the humidity measured by a humidity sensor 30b in the cooking chamber (or a
set of humidity sensors at multiple locations in the cooking chamber);

the food weight determined by a weight sensor 30c¢ for weighing the basket;

the food color {(or related appearance characteristics) monitored by an image
sensor 30d;

the food weight determined by a weight sensor 30e for weighing the basket
and the cooking chamber 2.

Note that any combination of sensors may be used. Any one may be used in
isolation, or any combination of different sensing modalities may be used. Preferred
combinations for example comprise temperature and weight monitoring, humidity and weight
monitoring, humidity and temperature monitoring. Any combination of two, or three of the
sensing modalities may be used, and all four may also be used.

A controller 32, typically implemented as a microprocessor, is adapted to
determine a required cooking time for the tood to be cooked based on the time-evolution of
the one or more sensed cooking parameters. It receives the sensing signals from the sensing
arrangement 30a, 30b, 30c, 30d, 30e¢, although these signal paths are not shown in Figure 2,

The function used to determine the cooking time will depend on the sensing
modalities used, and may be based on machine learning or else using equation-based
modelling of the cooking characteristics. Look up tables may instead be used. Essentially,
any mapping between the sensed parameters over time and the estimated remaining cooking
time may be used. The time-evolution of the parameters is for example monitored over a
measurement time period. From the data obtained, a function can be fitted to the data, and
this can be extrapolated to the future. The function may for example represent the food core
temperature, and a target core temperature corresponds to the completion of the cooking
process. The function may be a linear approximation or a higher order function. However,
there may instead be a target humidity level, a target image characteristic (e.g. color) or other

target condition which represents the completion of the cooking process.
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The controller 32 controls a panel 34 which functions as a user interface for
receiving user commands and displaying output to the user.

As shown in Figure 3, the panel 34 for example has a rotary control knob 36,
an on/off button 38, a select button 40 (for selecting an option selected by the knob 36) and a
display 42. The display for example has a region for displaying a cooking temperature
setting, a time remaining of the cooking process, and a symbol to indicate that it is time to
shake the food, i.e. remove the basket from the chamber and shake the contents, to achieve a
better overall cooking process. Thus, an output instruction is provided to a user to perform
the intervention at a particular time. This may be a visual as well as an audible output.

Of course other displayed content may be provided such as a food type (fish,
meat, vegetables, chips). The user may input the type of food and also a fresh or frozen
status.

Returning to Figure 2, the cooking device also has a sensor 50 for sensing an
intervention made by a user to the food during cooking. This sensor may detect opening of a
lid or removal of a drawer. In either case, it senses when the basket is removed. The sensor is
shown as a separate dedicated 50 sensor in Figure 2, but instead one or more of the sensors
30a, 30b, 30c, 30d may be used, as discussed further below.

The controller 32 re-determines the required cooking time, based on the time-
evolution of the sensed cooking parameters, in response to, and following, a sensed
intervention.

In this way, the cooking device determines a cooking time based on the
evolution of cooking parameters, such as one or more of chamber temperature, food core
temperature, humidity level, food weight, image characteristics, etc. By sensing an
intervention, such as shaking the food ingredients, the cooking time can be re-calculated to
take account of that intervention. Thus, the indication remains accurate and/or the automated
cooking process remains reliable. The cooking time determination thus does not need to take
place continuously, thereby saving time and processing. Instead, the remaining time
determination takes place at discrete times, in particular at the start of the cooking process
and on completion of one or more sensed interventions.

It is known that the time evolution of cooking parameters may be used to
determine a remaining cooking time.

A first possible approach is to monitor the food core temperature, using a
probe, over time. This is based on an analysis of the heat transfer function between the air in

the cooking chamber and the food as the food heats and is cooked. For example, by
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monitoring the temperature at a set of time intervals, a function can be obtained by
interpolation between those values, and the end cooking time can be obtained by
extrapolation of that function. The cooking process is for example complete when the food
core reaches a particular temperature.

A system based on this approach is for example described in EP 1 835 371 to
which reference is made. However, this requires a temperature probe to be inserted into a part
of the food.

An alternative is to monitor one or more cooking chamber temperatures, and
to estimate the core temperature from these external temperature measurements. By way of
example, the additional monitoring of food weight may enable an accurate estimation to take
place. The weight sensor 30c¢ for example monitors the weight of the basket and the food to
be cooked. or even the whole cooking appliance (in which case it can be external to the
cooking chamber). The weight sensor 30c may be implemented as a pressure sensor.

The controller 34 processes the weight sensor and temperature sensor
information to provide a prediction of the food core temperature and to determine the
cooking time by extrapolating the predicted food core temperature.

Core temperature prediction can in this way be achieved using parameters that
can be easily obtained in the cooking system. There may be other parameters monitored,
including humidity. For example, the parameters may comprise a combination of air
temperature, or air temperature rate of change. a surface temperature of food. a rate of change
of the surface temperature of food, weight of food, weight loss rate of food, moisture content
of food, the rate of change of moisture content, the humidity of the surrounding air, the rate
of change of humidity etc.

These parameters can be detected, determined or estimated without invasion or
destruction of food.

The relationship between the core temperature and the full set of monitored
parameters is first established, then the core temperature can be predicted by that
relationship. The predicted core temperature can then be employed to judge the cooking
status of the food and as a result can be used to control the process and derive the remaining
cooking time.

This approach is described in more detail in WO 2015/185404.

It is also known to determine a level of doneness of food based (only) on

humidity sensing, as described in EP 0 701 387. The moisture content in the cooking cavity
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evolves over time. EP 0 701 387 discloses the use of a neural network to learn how the
humidity function maps to the doneness of the food.

This invention may use any of these known approaches, or a combination of
approaches to provide an estimation of a level of doneness ot a food, and to predict the future
function of doneness over time. so that an estimate may be made of the remaining cooking
time.

The estimation may make use of any combination of chamber temperature
sensing, food surface temperature sensing, food core temperature sensing with a probe,
chamber humidity sensing, food weight sensing and food image analysis.

This invention does not relate specifically to the estimation of doneness or
prediction of future doneness since known approaches may be used as have been identified
and discussed above.

A first aspect is to provide an indication to a user of when to perform an
intervention, typically a shaking function for the basket. A particular time is set at which user
intervention is needed, and an output is generated for the user. This may for example be half
way through the cooking time. as determined from the estimation of the total cooking time.
More generally, the intervention time may be a time point between one third and two thirds
of the way through the determined required cooking time. The intervention may be a set
point in time through the cooking process, or it may be based on the monitoring of the
cooking parameters, but this will still generally result in a time point between one third and
two thirds of the way through the cooking process.

A second aspect is that the intervention itself is sensed by the sensor 50 (or
one or more of the sensors 30a, 30b, 30c, 30d as described below). The intervention sensed
may be the opening of the chamber (for removal of the basket or manipulation of the food on
the support) or actual removal of the basket (for shaking).

The intervention time does not need to be a particular fraction of the cooking
time, as mentioned above.

As one example, if the sensing (for cooking time determination) includes
humidity sensing, the time for the intervention may be set as the point in time at which the
humidity reaches a certain level. This may be just before the food starts to lose water rapidly.

By opening the cooking chamber (e.g. drawer or lid). the humidity in the
cooking chamber drops sharply. The humidity monitoring itself may thus be used as the

sensing mechanism for sensing the intervention.
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Figure 4 shows the dependency of the humidity (y-axis in arbitrary units) with
time (illustrated as number of 30 second cooking cycles, x-axis). The dotted line shows the
effect of an intervention at about 12 cycles. The regions 60a to 60¢ represent different
doneness phases during the cooking process. The humidity threshold is at the end of a second
phase 60b.

By way of example the cooking phases may comprise:

60a heating of water on the food surface;

60b the start of evaporation of the food surface water;

60c the completion of surface water evaporation;

60d evaporation of water from food interior; and

60¢ weak evaporation due the completed drying of the food.

As another example, if the sensing (for cooking time determination) includes
weight sensing, the time for the intervention may be set as a point in time at which a certain
weight loss, e.g. 20%, has taken place. The weight may be monitored over time for this
purpose.

By lifting the basket. the sensed weight drops to zero (if the basket weight is
measured by sensor 30c) or drops by a generally known step (if the basket and cooking
chamber weight is measured by sensor 30¢). The weight monitoring itself may thus be used
as the sensing mechanism for sensing the intervention.

Figure 5 shows the food weight (y-axis. normalized to a starting weight of 1)
over time (x-axis, minutes). It shows the weight dropping to zero at 9 minutes as a result of
an intervention, when the weight has dropped to 80%. This is roughly half way through the
cooking process.

As another example, if the sensing (for cooking time determination) includes
image sensing, for example color monitoring, the time for the intervention may be setas a
point in time at which a certain color change takes place, or a target color is reached.

By lifting the basket, the sensed color changes to the facing wall of the
cooking chamber rather the food item. The image sensing itself may thus be used as the
sensing mechanism for sensing the intervention.

If the sensing (for cooking time determination) includes chamber temperature
monitoring, the temperature sensing may be used as the sensing mechanism for sensing the
intervention, based on a sudden drop in temperature, i.e. towards the ambient temperature.

Of course, the intervention may be sensed on dedicated sensors. For example,

the sensor SO may be a switch or proximity sensor.



10

15

20

o]
th

30

14

Typically, a single intervention is sufficient, but the system may conceivably
also advise the need for multiple interventions.

The time for an intervention is thus generally a function of the determined
cooking time or a function of cooking parameters that are being monitored.

As explained above, when an intervention is sensed, the remaining cooking
time is re-calculated. In this way, the doneness estimation does not need to be performed
continuously. Instead, a first calculation is made, at the beginning of the cooking process, of
the remaining cooking time. This calculation for example takes 30 seconds.

There may be user input relating to the type of food (e.g. fresh or frozen)
which will influence the estimation. The food weight (e.g. an actual weight or just an
indication of basket half full or full) may also be input to the cooking device, if there is not a
weight sensor as part of the system.

A second calculation is then only performed once an intervention is detected.

The intervention is likely to change the required cooking time particularly for
a cooking device with a small cooking chamber, not much larger than the food support. An
air fryer is an example of such a cooking device. It heats up quickly and has a small chamber.
By way of example, the time for cooking fries may jump from 20 minutes to 25 minutes as a
result of the intervention, in particular the as a result of the cooling of the cooking chamber
which may take place for the 1 to 2 minutes while the basket is being shaken. By way of
example. the cooking time may be extended by between 3 and 10 minutes, or by 10% to 30%
of the overall cooking time.

However, the cooking time adjustment is not simply an added fixed time.
Instead, it is based on a re-calculation of the remaining cooking time, for example requiring a
further 30 second sampling of the sensed data to extrapolate a new point in time at which the
cooking is complete.

If there are second or further interventions (whether instructed by the device or
Just sensed by the device) the remaining cooking time can again be re-calculated.

If an intervention is recommended by the cooking device but not sensed (e.g.
the user had to go out so couldn't perform the ideal intervention), the cooking time does not
need to be re-calculated.

Figure 6 shows a cooking method, comprising:

In step 70, a required cooking time is determined for food to be cooked based

on the evolution of sensed cooking parameters over time;
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in step 72, an intervention made by a user to the food during cooking is
sensed; and

in step 74, the required cooking time is re-determined, based on the evolution
of sensed cooking parameters over time, in response to a sensed intervention.

The required cooking time may be output to a user, and it may also be used to
automatically control the cooking process. The method may further comprise, in step 71,
instructing the user to perform the intervention by a visual and/or audible output.

The example above is based on shaking the food item, such as shaking chips in
a basket to provide better all-around cooking. However, the intervention may instead
comprise flipping or turning the food item. For example, there may be food items which can
be cooked on one side or on both sides according to a user's preference, and different cooking
times may then be appropriate. The length of time taken by the user will also influence the
required remaining cooking time. The food item may be mounted on a support such as a
griddle or plate rather than being contained within a basket.

Thus, the type of intervention may depend on the type of cooking device. The
device of the invention generally detects an intervention (and it may also provide an
indication of when to perform the intervention) and then re-calculates cooking times, using
an interpolation/extrapolation approach based on sensed cooking parameters.

The method may be implemented in part by software running on the
controller. The system makes use of a controller for implementing the algorithm and for
controlling the user interface and the cooking cycle. Components that may be employed for
the controller include, but are not limited to, conventional microprocessors, application
specific integrated circuits (ASICs), and field-programmable gate arrays (FPGAs).

In various implementations, a processor or controller may be associated with
one or more storage media such as volatile and non-volatile computer memory such as RAM,
PROM, EPROM, and EEPROM. The storage media may be encoded with one or more
programs that, when executed on one or more processors and/or controllers, perform at the
required functions. Various storage media may be fixed within a processor or controller or
may be transportable, such that the one or more programs stored thereon can be loaded into a
processor or controller.

Variations to the disclosed embodiments can be understood and effected by
those skilled in the art in practicing the claimed invention, from a study of the drawings, the
disclosure and the appended claims. In the claims, the word "comprising”" does not exclude

n,n

other elements or steps, and the indefinite article "a" or "an" does not exclude a plurality. A
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single processor or other unit may fulfill the functions of several items recited in the claims.
The mere fact that certain measures are recited in mutually difterent dependent claims does
not indicate that a combination of these measures cannot be used to advantage. A computer
program may be stored/distributed on a suitable medium, such as an optical storage medium
or a solid-state medium supplied together with or as part of other hardware. but may also be
distributed in other forms, such as via the Internet or other wired or wireless
telecommunication systems. The term "adapted to" is used in the claims and description is
intended to be equivalent to the term "configured to". Any reference signs in the claims

should not be construed as limiting the scope.
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CONCLUSIES:

1. Kookinrichting (1), omvattende:

een kookkamer (2);

een voedseldrager (10) voor het dragen van het voedsel dat gekookt
dient te worden, voor montage in de kookkamer;

een verwarmingsinrichting (18) voor het verwarmen van de kookkamer,

een meetopstelling (30a, 30b, 30c, 30d, 30e) voor het meten van
kookparameters over tijd;

een besturing (32) ingericht om een benodigde kooktijd te bepalen voor
het voedsel dat gekookt dient te worden en dus om het kookproces te voltooien
op basis van de tijdsevolutie van de gemeten kookparameters; en

een sensor (50) voor het detecteren van een door een gebruiker
verrichte interventie aan het voedsel tijdens het koken en dus voordat de
benodigde kooktijd is verstreken,

waarbij de besturing (32) is ingericht om de benodigde kooktijd opnieuw te
bepalen en daardoor aan te passen, op basis van de tijdsevolutie van de gemeten

kookparameters, als reactie op, en volgend op, een gedetecteerde interventie.

2. Kookinrichting volgens conclusie 1, waarbij het voedsel gekookt dient te
worden volgens een kookprocedure die schudden van het voedsel bevat tijdens
het kookproces, waarbij de gedetecteerde interventie indicatief is voor het
schudden van het voedsel.

3. Kookinrichting volgens conclusie 1 of 2, die een luchtfriteuse omvat.

4. Kookinrichting volgens een der conclusies 1 tot 3, die een
uitvoerinrichting (34) omvat voor het verschaffen van één of beide van:
een uitgaande instructie aan een gebruiker om de interventie te
verrichten op een welbepaalde tijd; en
een indicatie van de resterende benodigde kooktijd.



10

20

25

18

5. Kookinrichting volgens conclusie 4, waarbij de besturing (32) is ingericht
om de welbepaalde tijd als een tijdspunt in te stellen tussen één derde en twee
derde van het traject doorheen de bepaalde benodigde kooktijd.

6. Kookinrichting volgens een der conclusies 1 tot 5, waarbij de meetopstelling

een temperatuursensor (30a) en/of een vochtigheidssensor (30b) omvat.

7. Kookinrichting volgens conclusie 6, waarbij de besturing is ingericht om
een benodigde tijd te bepalen voor de interventie door het monitoren van de
temperatuur, en optioneel waarbij de temperatuursensor fungeert als de sensor
voor het detecteren van een interventie op basis van een temperatuurdaling

veroorzaakt door de kookkamer die geopend wordt.

8. Kookinrichting volgens conclusie 6 of 7, waarbij de besturing is ingericht
om een benodigde tijd voor de interventie te bepalen door het monitoren van de
vochtigheid, en optioneel waarbij de vochtigheidssensor fungeert als de sensor

voor het detecteren van een interventie op basis van een vochtigheidsdaling

veroorzaakt door de kookkamer die geopend wordt.

9. Kookinrichting volgens een der conclusies 1 tot 8, waarbij de meetopstelling
een gewichtssensor (30c, 30e) omvat, en waarbij de besturing is ingericht om een

benodigde kooktijd te bepalen door het monitoren van de gewichtsverandering.

10. Kookinrichting volgens conclusie 9, waarbij de besturing is ingericht om een
benodigde tijd voor de interventie te bepalen door het monitoren van de
gewichtsverandering, en optioneel waarbij de gewichtssensor fungeert als de sensor
voor het detecteren van een interventie op basis van een gewichtsdaling veroorzaakt

door de verwijdering van het voedsel uit de kookkamer tijdens de interventie.

1. Kookinrichting volgens een der conclusies 1 tot 10, waarbij de meetopstelling
een beeldsensor (30d) omvat, en waarbij de besturing is ingericht om een benodigde
kooktijd te bepalen door het monitoren van een beeld van het voedsel.
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12. Kookinrichting volgens conclusie 11, waarbij de besturing is ingericht om
een benodigde tijd voor de interventie te bepalen door het monitoren van het beeld
van het voedsel, en optioneel waarbij de beeldsensor fungeert als de sensor voor
het detecteren van een interventie op basis van een beeldverandering veroorzaakt

door de verwijdering van het voedsel uit de kookkamer.

13. Kookwerkwijze, omvattende:

het bepalen (70) van een benodigde kooktijd voor voedsel dat gekookt
dient te worden, en dus om de kookwerkwijze te voltooien, op basis van de
evolutie van gemeten kookparameters over tijd;

het detecteren (72) van een door een gebruiker verrichte interventie aan het
voedsel tijdens het koken en dus véérdat de benodigde kooktijd is verstreken; en

het opnieuw bepalen (74) en daardoor het aanpassen van de benodigde
kooktijd, op basis van de evolutie van de gemeten kookparameters over tijd, als

reactie op een gedetecteerde interventie.

14. Werkwijze volgens conclusie 13, die verder omvat:
het bepalen (71) van een benodigde tijd voor de interventie en het

afleveren van adviesinformatie aan een gebruiker.

15. Computerprogramma omvattende codemiddelen, dat is ingericht om de
stappen van conclusie 13 of 14 uit te voeren, wanneer het wordt uitgevoerd op
de kookinrichting volgens een der conclusies 1 tot 12.




1/4

FIG. 1



2/4

18
85

[ 1TT~19

—1T—17

//

).

\
-

- ———t
\

iy ————

~

.-

e Y

kﬁ%

FIG. 2

34~ 42~

FIG. 3



3/4

P hEN
- AN
Q \\ M-ﬂ. \ -
o ’ \
ko] o\ ! '
o 1 -
O\ -~ ' @ = !
o 7 P m ] -
o ’ =R\ I
© 1 e r/l \\
—_ . - —_ IIIII\\\
1 l.- ] -
\\\ lI/ Vs \
4
coL0 T N .
-s.u. H-m \ SN |
| )
_f ..H_‘.- U -~ S~q
\ ..—”— i \\ ,’
|q]|,|\ L. N
S /7 0 D S Y
=
% 7 o] P Pl
(le] f o i
|f . _
\ Q ° -, L
f/ o 5 \\ lz
So \ﬂkn h
S el | [m] \
..... DB R
nnua \ ﬂ !
N\ ay
\ |
| | | | T ~—"1

a.u.

3 35

15 20 25

10

2

FIG. 4

W

t(min)

18

N

1

0.8f-----=--------7)

0.6f---=----==---=HF--mmmmm oo T

0.4

0.2

12

FIG. 5



4/4

w

71

72

74

AR

™

S

FIG. 6



RAPPORT BETREFFENDE HET ONDERZOEK NAAR DE STAND VAN DE TECHNIEK

Nederland

Octrooiaanvrage 2026006

Rijksdienst voor Ondernemend

Classificatie van het onderwerp!:

Onderzochte gebieden van de techniek!:

A47)36/32 A47]
Computerbestanden: Omvang van het onderzoek:
EPODOC, WPI Volledig
Datum van de onderzochte conclusies: Niet onderzochte conclusies:
6 juli 2020 5,7,8,10,12
Van belang zijnde literatuur
Categoriez Vermelding van literatuur met aanduiding, voor zover nodig, Van belang voor
van speciaal van belang zijnde tekstgedeelten of figuren conclusie(s)
X EP 0169000 A (MICROWAVE OVENS LTD) 22 januari 1986 1-4, 6, 13-15
Y * figuren 1, 2 en 4b; pagina 5, regel 3-pagina 6, regel 5; pagina | 9, 11
7, regel 16- pagina 9, regel 18; pagina 11, regel 31 - pagina
12, regel 4 *
X US 2009/0274802 A (LECHMETALL LANDSBERG GMBH}) 1-3, 6, 13-15
5 november 2009
Y * figuur 1; paragrafen [0036] - [0043] * 9,611
Y WO 2015/185404 A (KONINKL PHILIPS NV) 10 december 2015 9
* pagina 1, regel 27 - pagina 2, regel 14 *
Y WO 2016/131109 A (WILLETT PAUL EATON) 25 augustus 2016 11
* conclusie 1 *
L EP 3760085 A (KONINKLIJKE PHILIPS NV) 6 januari 2021 1-15
* gehele document *
L WO2021004899A1 (KONINKLIJKE PHILIPS NV) 14 januari 2021 1-15

* gehele document *

1,2 Zie toelichting volgend blad.




Categorie? Vermelding van literatuur met aanduiding, voor zover nodig, Van belang voor

van speciaal van belang zijnde tekstgedeelten of figuren conclusie(s)
Datum waarop het onderzoek werd voltooid: De bevoegde ambtenaar:
22 september 2023 Ir. P. Gratessolle

Octrooicentrum Nederland
onderdeel van Rijksdienst voor Ondernemend Nederland

Toelichting:

! Classificatie gebieden van de techniek:
gedefinieerd volgens International Patent Classification (IPC).

2 ategorie van de vermelde literatuur:

X: op zichzelf van bijzonder belang zijnde stand van T. niettijdig gepubliceerde literatuur over theorie of
de techniek principe ten grondslag liggend aan de uitvinding
Y: in samenhang met andere geciteerde literatuur E: octrooiliteratuur gepubliceerd op of na de indienings-
van bijzonder belang zijnde stand van de techniek datum van de onderhavige aanvrage en waarvan de
A: niet tot de categorie X of Y behorende van belang indieningsdatum of de voorrangsdatum ligt voor de
zijnde stand van de techniek indieningsdatum van de onderhavige aanvrage
0: verwijzend naar niet op schrift gestelde stand van D: in de aanvrage genoemd
de techniek L: om andere redenen vermelde literatuur
P: literatuur gepubliceerd tussen voorrangs- en &: lid van dezelfde octrooifamilie; corresponderende

indieningsdatum literatuur




Nederland

AANHANGSEL

Rijksdienst voor Ondernemend

Behorende bij het Rapport betreffende het Onderzoek naar de Stand van de Techniek

Het aanhangsel bevat een opgave van elders gepubliceerde octrociaanvragen of octrocien (zogenaamde

Octrooiaanvrage 2026006

leden van dezelfde octroocifamilie), die overeenkomen met octrooigeschriften genoemd in het rapport.

De opgave is samengesteld aan de hand van gegevens uit het computerbestand van het Europees

Octrooibureau per 22 september 2023. De juistheid en volledigheid van deze opgave wordt noch door het

Europees Octrooibureau, noch door Octroocicentrum Nederland gegarandeerd; de gegevens worden

verstrekt voor informatiedoeleinden.

In het rapport genoemd Datum van Overeenkomende Datum van
octrooigeschrift publicatie octrooigeschriften publicatie
EP 0169000 A2 22-01-1986 AU 4450585 A 16-01-1986
AU 571711 B2 21-04-1988
CA 1236174 A 03-05-1988
JP HO781713 B2 06-09-1995
JP 56141827 A 28-02-1986
US 4647746 A 03-03-1987
US 2009274802 Al 05-11-2009 CN 101389906 A 18-03-2009
DE 102006008096 Al 30-08-2007
EP 1987288 Al 05-11-2008
US 8147888 B2 03-04-2012
WO 2007095904 Al 30-08-2007
WO 2015185404 Al 10-12-2015 BR 112016028295 A2 22-08-2017
CN 106455863 A 22-02-2017
EP 3152633 Al 12-04-2017
JP 2017517322 A 29-06-2017
RU 2016152184 A 10-07-2018
US 2017224161 Al 10-08-2017
WO 2016131109 Al 25-08-2016 (geen)
EP 3760085 Al 06-01-2021 BR 112022000021 A2 15-02-2022
CN 112168002 A 05-01-2021
EP 3993677 Al 11-05-2022
MX 2022000240 A 03-02-2022
NL 2026006 A 01-02-2021
US 2022361710 Al 17-11-2022
WO 2021004899 Al 14-01-2021




Rijksdienst voor Ondernemend
Nederland

SCHRIFTELIJKE OPINIE

Octrooiaanvrage 2026006

Indieningsdatum: Voorrangsdatum:

6 juli 2020 5juli 2019

Classificatie van het onderwerp Aanvrager:

A47)36/32 KONINKLIJKE PHILIPS N.V.

Deze schriftelijke opinie bevat een toelichting op de volgende onderdelen:

Onderdeel | Basis van de schriftelijke opinie

[¥] Onderdeel II Voorrang

Onderdeel Il Vaststelling nieuwheid, inventiviteit en industriéle toepasbaarheid niet
mogelijk

[¥] Onderdeel IV De aanvrage heeft betrekking op meer dan één uitvinding

[¥] Onderdeel V Gemotiveerde verklaring ten aanzien van nieuwheid, inventiviteit en

industriéle toepasbaarheid

Onderdeel VI Andere geciteerde documenten
] Onderdeel VI Overige gebreken
[] Onderdeel ViiI Overige opmerkingen

De bevoegde ambtenaar:
Ir. P. Gratessolle

Octrooicentrum Nederland
onderdeel van Rijksdienst voor Ondernemend Nederland

1 Gedefinieerd volgens International Patent Classification (IPC).




Schriftelijke Opinie
Octroociaanvrage 2026006

Onderdeel | Basis van de schriftelijke opinie

Deze schriftelijke opinie is opgesteld op basis van de op 6 juli 2020 ingediende conclusies.

Onderdeel 11 Voorrang

Het controleren van de voorrang maakt geen deel uit van het reguliere onderzoek naar de stand van de
techniek. Deze schriftelijke opinie is daarom opgesteld zonder dat onderzocht is of de ingeroepen
voorrang geldig is, tenzij hieronder anders is aangegeven.

Onderdeel I Vaststelling nieuwheid, inventiviteit en industriéle toepasbaarheid
niet mogelijk

De vraag of de uitvinding in de aanvrage nieuw, inventief en industrieel toepasbaar is, wordt niet
behandeld in deze schriftelijke opinie met betrekking tot:

[ de gehele aanvrage

Conclusies 5,7, 8, 10 en 12

omdat:
[ deze aanvrage of deze conclusies betrekking hebben op materie die geen uitvinding betreft op
enig gebied van de technologie en daarom niet vatbaar is voor octrooi.

[ deze aanvrage of deze conclusies betrekking hebben op materie die niet vatbaar is voor octrooi
ingevolge artikel 3 van de Rijksoctrooiwet 1995,

de beschrijving, figuren of deze conclusies, zo onduidelijk zijn dat het niet zinvol is een schriftelijke
opinie op te stellen.

deze conclusie onvoldoende steun vinden in de beschrijving waardoor het niet zinvol is een
schriftelijke opinie op te stellen.

geen onderzoek naar de stand van de techniek is uitgevoerd voor deze conclusies.

een zinvolle schriftelijke opinie niet opgesteld kon worden omdat de sequentie opsomming niet
beschikbaar was in het juiste formaat, of in het geheel niet beschikbaar was (WIPO ST25).

O O 0O O

een zinvolle schriftelijke opinie niet opgesteld kon worden zonder de tabellen met betrekking tot
de sequentie opsommingen; of deze tabellen waren niet beschikbaar in elektronische vorm.

Toelichting:

Zie onderdeel V.
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Onderdeel IV De aanvrage heeft betrekking op meer dan één uitvinding

Vastgesteld is dat de octrooiaanvrage betrekking heeft op meer dan één uitvinding.

Het onderzoek naar de stand van de techniek is uitgevoerd met betrekking tot de volgende conclusies:

O alle conclusies

Conclusies 1-4, 6, 9, 11, 13-15

Toelichting:

De conclusies 1-15 omvatten meerdere uitvindingen die niet zodanig onderling zijn verbonden dat zij op

een enkele algemene uitvindingsgedachte berusten.

+ De conclusies 2-4, 6, 9, 11, en 13-15 (verder de eerste set genoemd) hebben betrekking op een

kookinrichting waarbij het bepalen van de benodigde kooktijd aan de hand van de tijdsevolutie

van de gemeten kookparameters wordt verbeterd, in het bijzonder in licht van interventies tijdens

de kooktijd.

+ De conclusies 5, 7, 8, 10 en 12 (verder de tweede set genoemd) hebben betrekking op een

kookinrichting waarbij de tijdsevolutie van de gemeten kookparameters wordt gebruikt om de

gebruiker van de kookinrichting te instrueren een interventie uit te voeren tijdens de kooktijd.

De gemeenschappelijke materie tussen de eerste en tweede sets, is een kookinrichting volgens

conclusie 1 waarbij de benodigde kooktijd wordt bepaald aan de hand van de tijdsevolutie van de

gemeten kookparameters, en waarbij in de berekening van de benodigde kooktijd rekening wordt

gehouden met interventies van de gebruiker. Deze gemeenschappelijke materie vertoont echter geen

uitvinderswerkzaamheid ten opzichte van de stand der techniek zoals besproken in onderdeel V.

Hierdoor berusten de eerste set en tweede set niet op dezelfde uitvindingsgedachte, waardoor de

eerste en tweede set een gebrek aan éénheid vertonen. Bijgevolg wordt de tweede set niet

onderzocht.
Onderdeel V Gemotiveerde verklaring ten aanzien van nieuwheid, inventiviteit
en industriéle toepasbaarheid
1. Verklaring
Nieuwheid Ja: conclusie(s) 9,11
Nee: conclusie(s) 1-4, 6, 13-15
Inventiviteit Ja: conclusie(s) -
Nee: conclusie(s) 9,611

Industriéle toepasbaarheid Ja:

conclusie(s)

1-4,6,9, 11, 13-15
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Nee: conclusie(s)

2. Literatuur en toelichting

In het rapport betreffende het onderzoek naar de stand van de techniek worden de volgende publicaties
genoemd:

DI1: EP 0169000 A (MICROWAVE OVENS LTD) 22 januari 1986

D2: US 2009/0274802 A (LECHMETALL LANDSBERG GMBH) 5 november 2009
D3: WO 2015/185404 A (KONINKL PHILIPS NV) 10 december 2015

D4: WO 2016/131109 A (WILLETT PAUL EATON) 25 augustus 2016

D5: EP 3760085 A (KONINKLIJKE PHILIPS NV) 6 januari 2021

2.1 Onafhankelijke conclusies 1, 13 en 15

D1 openbaart een kookinrichting (“oven”; zie figuur 2; zie ook pagina 5, regel 3-pagina 6, regel 5,
pagina 7, regel 16- pagina 8, regel 29, en pagina 9, regels 11-18) omvattende een kookkamer, een
voedseldrager voor het dragen van het voedsel dat gekookt dient te worden, voor montage in de
kookkamer, en een verwarmingsinrichting voor het verwarmen van de kookkamer (deze maatregelen
zijn impliciet aanwezig in een oven). De kookinrichting omvat verder een meetopstelling (“thermistor
forming the temperature sensing means”; zie pagina 8, regels 1-29) voor het meten van
kookparameters over tijd, alsmede een besturing (“microprocessor of the oven”; zie pagina 8, regels 1-
29) ingericht om een benodigde kooktijd (“total cooking time”) te bepalen voor het voedsel dat
gekookt dient te worden en dus om het kookproces te voltooien op basis van de tijdsevolutie van de
gemeten kookparameters (zoals getoond in figuur 4b wordt daartoe de gemeten temperatuur
geéxtrapoleerd op basis van de gemeten gradiént in de temperatuur-tijd curve). De kookinrichting
omvat verder een sensor (“door latch 46”; zie figuur 1) ingericht voor het detecteren van een door een
gebruiker verrichte interventie aan het voedsel tijdens het koken en dus véérdat de benodigde kooktijd
is verstreken (de sensor detecteert het opengaan van de deur van de oven, en is dus geschikt om een
interventie zoals het schudden van de voedingswaren in de oven te detecteren). De besturing is
ingericht om de benodigde kooktijd opnieuw te bepalen en daardoor aan te passen, op basis van de
tijdsevolutie van de gemeten kookparameters, als reactie op, en volgend op, een gedetecteerde
interventie (zie pagina 9, regels 11-18: “When the door is reclosed and cooking recommenced, the
micro-processor control circuit will resense the temperature/time gradient and recompute the balance
of the cooking time required”).

D2 openbaart eveneens een kookinrichting (“cooking appliance 1”; zie figuur 1; zie ook paragrafen
[0036] - [0043]) omvattende een kookkamer (“cooking chamber 3”), een voedseldrager (“insert 4a to
4e”) voor het dragen van het voedsel dat gekookt dient te worden, voor montage in de kookkamer, en
een verwarmingsinrichting (“combi-steamer in which the cooking product can be prepared using hot
air and/or vapour) voor het verwarmen van de kookkamer. De kookinrichting omvat verder een
meetopstelling (“temperature sensor” en "humidity sensor”) voor het meten van kookparameters over
tijd, alsmede een besturing (“operating unit 5”) ingericht om een benodigde kooktijd (“t4”) te bepalen
voor het voedsel dat gekookt dient te worden en dus om het kookproces te voltooien op basis van de
tijdsevolutie van de gemeten kookparameters (zie paragraaf [0041]). De kookinrichting omvat verder
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een sensor (zie paragraaf [0041]: middelen om te bepalen hoelang en in welke mate de deur “door 2”
is geopend) ingericht voor het detecteren van een door een gebruiker verrichte interventie aan het
voedsel tijdens het koken en dus vdérdat de benodigde kooktijd is verstreken (de sensor detecteert het
opengaan van de deur van de oven, en is dus geschikt om een interventie zoals het schudden van de
voedingswaren in de oven te detecteren). De besturing is ingericht om de benodigde kooktijd opnieuw
te bepalen en daardoor aan te passen, op basis van de tijdsevolutie van de gemeten kookparameters,
als reactie op, en volgend op, een gedetecteerde interventie (zie paragraaf [0041]: “...then the
cooking chamber climate and the points in time t4,2nd insert rolls and t4,5th.insert white bread will be
recalculated as a function of the degree of opening and the duration of opening of the cooking
chamber door 2...").

D1 en D2 openbaren eveneens een kookwerkwijze volgens conclusie 13 en computerprogramma
omvattende codemiddelen volgens conclusie 15.

Conclusies 1, 13 en 15 zijn derhalve niet nieuw ten opzichte van het bekende uit D1 en D2.

2.2 Conclusies 2-4 en 6 athankelijk van conclusie 1

D1 openbaart de bijkomende maatregelen van conclusie 2 dat de sensor (“46") ingericht is voor het
detecteren van een interventie die indicatief is voor het schudden van het voedsel. De sensor
detecteert immers het opengaan van de deur van de oven, en is dus geschikt om een interventie zoals
het schudden van de voedingswaren in de oven te detecteren. Verder is de kookinrichting uit D2
geschikt voor het koken van voedsel dat gekookt dient te worden volgens een kookprocedure die
schudden van het voedsel bevat tijdens het kookproces. Het bovenstaande is analoog van toepassing
op D2.

Conclusie 2 is derhalve eveneens niet nieuw ten opzichte van het bekende uit D1 of D2.

D1 openbaart op pagina 11, regel 31 - pagina 12, regel 4 dat de kookinrichting is voorzien van een
magnetron (“microwave power”), alsmede van een hete lucht circulatie (“forced hot air”). D1
openbaart bijgevolg de bijkomende maatregelen uit conclusie 3 dat de kookinrichting een
heteluchtfriteuse is. D2 openbaart eveneens een heteluchtfriteuse (zie paragraaf [0037]: “... product
can be prepared using hot air...”).

Conclusie 3 is derhalve eveneens niet nieuw ten opzichte van het bekende uit D1 of D2.

D1 openbaart de bijkomende maatregelen van conclusie 4 dat de kookinrichting verder een
uitvoerinrichting (“display 78”) omvat voor het verschaffen van een indicatie van de resterende
benodigde kooktijd (zie pagina 8, regels 25-29: “Accordingly, when the microprocessor has computed
the remaining cooking time this time appears on the display 78, counting down to zeroc whereupon the
cooker switches off and the cooking complete sign is displayed”).

Conclusie 4 is derhalve niet nieuw ten opzichte van het bekende uit D1.

D1 openbaart de bijkomende maatregelen van conclusie 6 dat de meetopstelling een
temperatuursensor omvat (“thermistor forming the temperature sensing means”; zie pagina 8, regels
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1-29). D2 openbaart eveneens de bijkomende maatregelen van conclusie 6 dat de meetopstelling een

temperatuursensor (“temperature sensor”) en een vochtigheidssensor (“humidity sensor”) omvat.
Conclusie 6 is derhalve niet nieuw ten opzichte van het bekende uit D1 of D2.

2.3 Conclusies 9 en 11 afthankelijk van conclusie 1

D1 meet de temperatuur van de oven over de tijd ten einde de benodigde kooktijd te bepalen.
Conclusies 9 en 11 openbaren alternatieve “kookparameters gemeten over tijd” ten einde de
benodigde kooktijd te bepalen. Conclusie 9 vereist als “gemeten kookparameter” het gewicht van het
voedsel. Conclusie 11 vereist als “gemeten kookparameter” het beeld van het voedsel. Conclusies 9
en 11 zijn derhalve nieuw ten opzichte van het bekende uit D1. De alternatieven uit conclusies 9 en 11
zijn echter gebruikelijke alternatieven in de stand der techniek. Het ligt voor een gemiddelde vakman
op het gebied van meetsystemen voor het bepalen van de kooktijd bijgevolg voor de hand om de
alternatieve kookparameters te gebruiken ten einde de benodigde kooktijd te bepalen. Zo zou de
vakman bijvoorbeeld uit D3 leren om de benodigde kooktijd te bepalen aan de hand van het gewicht
van het voedsel en de vochtigheid van de kookruimte (zie pagina 1, regel 27 - pagina 2, regel 14). Zo
zou de vakman bijvoorbeeld uit D4 leren om de benodigde kooktijd te bepalen aan de hand van
beelden van het voedsel (zie conclusie 1 van D4). Het bovenstaande is analoog van toepassing op D2.
Conclusies 9 en 11 vertonen derhalve geen uitvinderswerkzaamheid ten opzichte van het bekende uit
D1 of D2 in combinatie met D3 (met betrekking tot conclusie 9) of D4 (met betrekking tot conclusie
11).

Onderdeel VI Andere geciteerde documenten

De volgende andere geciteerde openbaarmakingen worden genoemd:

Er is geconstateerd dat de huidige aanvrage betrekking heeft op hetzelfde onderwerp als de Europese
aanvragen gepubliceerd onder nummers EP3760085 en EP3993677 (waarbij de publicatie van
W02021004899 overeenkomstig art. 153(3)EOV de plaats inneemt van de publicatie van EP3993677), op
naam van dezelfde aanvrager, waarbij de dag van indiening of in voorkomend geval de voorrangsdatum
van de beide aanvragen dezelfde is. In art. 77 Row 1995 is bepaald dat in dat geval het op de huidige
aanvrage te verlenen octrooi, voor zover het betrekking heeft op dezelfde uitvinding als het Europese
octrooi dat voort kan komen uit deze Europese aanvrage, geen rechtsgevolgen meer zal hebben vanaf het
moment dat het Europese octrooi in Nederland van kracht is geworden en een eventuele
oppositieprocedure is afgerond.
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