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Robot til ophangning og nedtagning af delstykker
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Malet med projektet var at automatisere udvalgte dele af slagteriprocesserne
samt fokusere pa de fremtidige muligheder inden for slagteribranchen og der-
med understgtte den langsigtede satsning pa 24/7 produktion gennem anven-
delse af avanceret robotteknologi. I denne arbejdspakke blev et udstyr til op-
haengning og nedtagning af delstykker, specifikt brystfleesk udviklet med en ro-
bot som central komponent.

Gennem forbedret arbejdsmiljg vil samfundets omkostninger i forbindelse med
nedslidning og sygdom blive reduceret.

Projektet styrker slagteriindustriens baeredygtighed ved at forbedre arbejdsmil-
joet, styrke virksomhedernes rekrutteringsgrundlag samt minimere ressource-
forbruget til produktion. Dette vil tilsammen styrke sektorens konkurrenceevne
samt styrke vaerdiskabelsen i griseproduktionen og den efterfglgende vaerdi-
kaede.

De fzerdige projektresultater forventes at skabe grundlag for nye jobs i indu-
strien.

Den enkelte operatgr pa slagteriet vil fa et forbedret arbejdsliv gennem et min-
dre fysisk belastende arbejde, da lgft af tunge delstykker som f.eks. brystflaesk
er overtaget af et robotudstyr. Slagteribranchen far lettere ved at tiltreekke og
fastholde nye medarbejdere pga. skiftet fra et meget fysisk betonet arbejde til
arbejdsopgaver, der er mere teknisk praegede, hvor operatgren betjener og
kontrollerer robotternes arbejde.

P& lzengere sigt vil samfundet f& reducerede udgifter til sundhedssektoren og
sygefraveer.

Projektets metoder samt veerktgjer er patentanmeldt og de saelges til en ma-
skinleverandgr, som bygger et samlet anlaeg, der kan integreres pa slagteri-
erne.

Beskrivelse af losningen

Beskrivelse Ophangning:

af funkti-
onsprincip

Efter midterstykkerne er delt i kam og brystflaesk transporteres brystfleesket pa
transportbdnd hen til omrddet, hvor ophaengning pa juletreeer skal ske. Lige ef-
ter delingen tages et billede af hvert brystflaesk. Billedet bruges til at sortere i
hgojre/venstre sider samt bestemme, hvordan det enkelte brystflaesk skal hand-
teres senere i anlaegget.



To robotter fra henholdsvis hgjre og venstre sider griber brystfleesket fra bandet
og haenger det pa juletraeer, sddan at man kan fa juletraseer med sorterede
hgjre/venstre brystflaesk. Hvis slagteriet kgrer med veegtsortering af brystflae-
sket, kan anlaegget desuden handtere flere juletraeer ad gangen. Tomme og
fyldte juletraeer transporteres til og fra anlaegget med conveyor.

Nedtagning:

Fyldte juletraeer transporteres frem til f.eks. en pacelinje, hvor en robot griber
ét brystfleesk ad gangen og placerer det pa et transportband. Anlaegget kan pla-
cere brystfleesket med bugstrimmelen mod eller veek fra operatgrerne alt efter,
hvilket produkt, der skal produceres pa pacelinjen.

Beskrivelse Ophaengning:
af mekani- Et transportband transporterer brystflaesket frem til robotterne. Transportban-
ske delsy- det kgrer med en konstant hastighed, der skal sikre, at der er afstand mellem
stemer brystflaesket pd bandet.
Griberen for brystfleesket er en mekanisk griber, der aktiveres med pneumatik-
cylindre og den er udformet med gribeflader der er i stand til at fastholde bryst-
flaesket sikkert uden at pafgre det skader. Brystflaesket gribes i hjgrnet ved
bugstrimlen og slagenden, som ogsa er det hjgrne, hvor brystflaesket skal haen-
ges pa juletreeskrogene. Griberne er udformet, s der er en dedikeret griber for
de to sider brystflaesk.
Hver griber er monteret i en 6-akset friarmsrobot fra Fanuc.
Under ophangningen fastholdes juletraeerne i en fikstur, der kgrer juletraeerne
op/ned samt roterer juletraeerne i 90 graders delinger.
Nedtagning:
Griberen for nedtagning har en anden udformning end den til ophaengning, men
er ogsa en mekanisk griber, der aktiveres pneumatisk. Griberen fgres ned om-
kring en af juletraeets kroge og lukkes sammen, sd brystflaesket gribes i samme
hjgrne som ved ophangning.
Griberen er monteret i samme type robot som ved ophangning, ligesom jule-
treeet 0ogsa fastholdes i samme type fikstur.
Beskrivelse Billedoptagelsen sker med et 3D kamera, der bade optager et 3D billede og et
af elektri- IR billede. Processeringen af billeddata sker i en PC.
ske delsy-  Styring af robot, fikstur og pneumatiske bevaegelser sker i robottens con-troller,
stemer som er en standard robotcontroller.
Beskrivelse Softwaren for robottens styring er udviklet vha. et offline software vaerktgj, der
af software hedder Fanuc robotguide.
Billedalgoritmerne for sortering i hgjre/venstre er udviklet med udgangspunkt i
templateteknikken.
Testresultater
SAT test Ophangningsstabilitet = 99,2 %

Nedtagningsstabilitet = 99,5 %
Sorteringsalgoritme hgjre/venstre = 99,95 %



Afvigelser
fra oprinde-
lig kravspe-
cifikation

Projekthi-
storik

Okonomi
Evaluering

Leaering af
teknisk ka-
rakter

Leaering af
samar-
bejdsmaes-
sig karakter

Hvad skal
bringes
med vi-
dere?

Ophangning: Ingen afvigelser
Nedtagning: Udvidelse af kravspecifikation med nedlaegning af bugstrimmel
mod/vaek fra operatgr.
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Se generel projektregnskabsrapport.

Projektet har givet erfaring med algoritmeudvikling pd 3D og IR data samt in-
terface mellem vision- og robotsoftwaren.

Struktureret nedbrydning af opgaverne samt taet kommunikation i projekttea-
met.

Erfaringerne med udvikling af gribevaerktgjer, hvor andre delstykker skal hand-
teres enkeltvis og hvor preecis placering af delstykket er et krav. Et eksempel er
SAF projektet Forbedret arbejdsmiljo ved ophaengning af skinker som starter i
2019.
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Al: Oprindelig kravspecifikation
. ..\Fagligt\Praesentationer\Kravspecifikation til slutrapport.pptx
Appendix  p>. cAD-dokumentation
Grundet pateringsprocessen ikke er afsluttet vises ikke tegninger af veerktgjer
samt opstilling.
A3: Dokumentation fra SAT test
..\Fagligt\Praesentationer\Fglgegruppemgde 29. nov 2018 test.pptx
A4: Oprindelig tidsplan og realiserede tidsplan
Se under pkt. 4.1. Tidsplanen for projektet har ikke veeret revideret siden op-
start.
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