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(57) Resumo: "METODOS E APARELHO DE CORTE DE CARCAGA". A presente invengdo se refere aos métodos de
processamento de carne automatizado um método de processamento de ponta a ponta no qual as carcagas sdo cortadas em
partes maiores em uma primeira estagdo robética e em partes menores em subestagdes de processamento robético. Em um
método de processamento as partes de carcaga sdo adquiridas por um brago robético, imageadas e entdo sdo realizados cortes
sem transferéncia. Em outra uma primeira série de etapas de processamento é realizada girando as partes de carcaga através de
uma pluralidade de estagdes de processamento e uma segunda série das etapas de processamento € realizada & medida que as
carcagas sdo avangadas ao longo de um transportador linear. Em outro métodos de processamento é empregada uma
pluralidade de presilhas para estabilizar uma segdo de lombo durante um corte de aba. Em outro método de processamento sdo
usados pinos de separagdo para posicionar uma segdo de lombo para um corte de vértebra. Em outro método, uma medula
espinhal é removida pela aplicagdo de um fluxo de fluido pressurizado contra uma extremidade da medula espinhal e a aplicagdo
de sucgdo na outra extremidade da medula espinhal.
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“METODOS E APARELHO DE CORTE DE CARCACA".

CAMPO DA INVENCAO
[001] A presente invencdo refere-se a métodos de corte
de uma carcaga de animal e aparelho para o mesmo.

Antecedentes da Invencgdado
[002] H& uma necessidade geral de automatizar o
processamento de carcagas de animal para os cortes
requeridos. O descarnamento manual das carcagas de animal
requer habilidade e Jjulgamento na manipulagdo tanto da
carne quanto das ferramentas. Com empregados habilitados
os métodos de descarnamento manual sdo capazes de produzir
um padrdo relativamente alto de produto de carne
descarnado. Contudo, esses métodos podem ser demorados e
requerem tempo considerdvel de treinamento para alcancgar
bons resultados. Além disso, a habilidade e julgamento do
agougueiro podem hesitar, resultando em um produto de carne
descarnado impreciso e produgdo reduzida ou ferimento do
agougueiro. O contato humano com a carcaca também aumenta
o0 risco de contaminagdo bacteriana do produto da carne. O
processamento manual é também caro e as horas de trabalho
podem ser inflexiveis.
[003] Portanto, houve um esforgo para automatizar o
descarnamento das carcagas de animal, particularmente nas
operacdes de abate / descarnamento em grande escala
comercial. Os métodos de corte de carcaca automatizados
reduziram o tempo de descarnamento e ferimento do
agougueiro. Contudo, tais sistemas sdo caros e tipicamente
sdo apenas capazes de executar um numero imitado das
operacgdes de processamento requeridas, requerem
transferéncia entre os processos manuais e automatizados e
frequentemente ndo sdo adaptados para considerar as
variacbes entre as diferentes carcacas de animal. Tais
sistemas também podem criar gargalos de processamento -

particularmente onde o processamento manual ndo possa ser
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executado no indice do processamento automatizado.
[004] Um problema significante que 1impede a total
automagdo das operagdes de corte de carcaga de animal foi a
auséncia um sistema de ponta a ponta capaz de executar
todos os cortes principais de processamento. Os sistemas
anteriores ndo foram verdadeiramente integrados de maneira
que o produto e a informacdo fluissem com o processamento.
Embora tenham sido empregados sistemas de raios-X e de
visdo, os mesmos ndo foram integrados em um sistema de
ponta a ponta.
[005] E um objetivo de a presente invencdo fornecer
métodos e aparelho de processamento de carne que superem
pelo menos parte dessas desvantagens ou pelo menos fornegam
uma escolha Gtil para o publico.

SUMARIO DA INVENCAO
[006] De acordo com um aspecto é fornecido um método de
processamento de uma parte de uma carcaga incluindo as
etapas de:

a. prender uma parte de uma carcaga;

b. imagear a parte da carcaga enquanto presa;

c. determinar um ou mais caminhos de corte com
base na imagem formada; e

d. mover a carcaga com respeito a ferramenta de
corte para cortar a carcaga ao longo de um ou mais
caminhos.

[007] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
aparelho de corte de carcag¢a incluindo:

a. fixadores para prender uma parte de uma
carcaga;

b. um sistema de imageamento de 1imagem para
imagear a parte de uma carcaga enquanto estd presa por
fixadores;

c. sistema de controle para determinar um ou mais

caminhos de corte com base nas imagens do sistema de
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imageamento; e

d. uma ferramenta de corte para cortar uma parte
de carcaca quando os fixadores movem a parte de carcaga com
respeito a ferramenta de corte para cortar a carcaga ao
longo de um ou mais caminhos de corte.
[008] De acordo <com outro aspecto da invencdo, é
fornecido um aparelho de corte de carcag¢a incluindo:

a. um brago robético dotado de fixadores para
prender uma parte de uma carcaga;

b. um sistema de imageamento para imagear a parte
de uma carcaga enquanto estd presa por um bragco robdtico;

c. um sistema de controle para determinar um ou
mais caminhos de corte com base nas imagens do sistema de
imageamento; e

d. uma ferramenta de corte para cortar uma parte
de carcaca quando o bragco robético move a parte de carcacga
com respeito a ferramenta de corte para cortar a carcaga ao
longo de um ou mais caminhos de corte.
[009] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
método de remocgdo para remover uma medula espinhal de uma
parte de carcaga na qual a medula espinhal tenha sido
cortada em cada extremidade incluindo as etapas de:

a. aplicar um fluxo de fluido pressurizado contra
uma extremidade da medula espinhal; e

b. aplicar sucgdo na outra extremidade da medula
espinhal.
[0010] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
método de execugdo de um corte longitudinal ao longo de uma
segdo de lombo de uma carcaga incluindo as etapas de:

a. posicionar a espinha da segdo de lombo entre
O0s suportes;

b. posicionar os pinos em qualquer extremidade da
coluna espinhal; e

c. guiar a secdo de 1lombo através de uma
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ferramenta de corte para cortar longitudinalmente através
da coluna espinhal para cortar a segdo de lombo ao meio.
[0011] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
método de corte de uma secdo de lombo de uma carcaca
incluindo as etapas de:

a. suportar a segdo de lombo em um suporte;

b. prender os lados da se¢do de lombo com uma
pluralidade de presilhas para prender os lados entre as
presilhas e o suporte; e

c. cortar a carcaga enquanto presa dessa maneira.
[0012] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
método de processamento de uma carcaca incluindo aas etapas
de:

a. cortar uma carcaga em partes principais em uma
primeira estagdo de processamento robdético; e

b. transportar as partes principais para uma
pluralidade de subestacdes de processamento robdético onde
as partes principais sdo processadas em partes menores.
[0013] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
método de processamento de partes de carcaga compreendendo:

a. carregar as partes de carcaga para um
carrossel giratério;

b. girar as partes de carcagca através de uma
pluralidade de estagdes nas quais cada parte de carcaca é
processada; e

c. transferir as partes de carcaga para um
transportador linear para processamento adicional.

[0014] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
sistema de processamento de carne incluindo:

a. um carrossel giratério tendo uma pluralidade
de bracos de suporte de carcaga giratdéria através de uma
pluralidade de estagdes de processamento na qual é
realizado o processamento de carcaga; e

b. um transportador 1linear que transfere as
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partes de carcagca para processamento adicional em uma ou
mais estagdes de processamento adicional.
[0015] De acordo com outro aspecto, ¢é fornecido um
método para executar uma pluralidade de cortes seqlienciais
em uma carcaga usando aparelho de corte controlado por
computador incluindo as etapas de:

a. 1imagear a carcaga para obter informagdo de
imageamento;

b. determinar coordenadas de corte para a carcaga
com base na informacdo de imageamento; e

c. manter referéncia geométrica entre a carcaca e
o aparelho de corte para executar a sequéncia de cortes com
base na informagdo de imageamento.

Breve Descricdo dos Desenhos
[0016] Os desenhos em anexo que estdo incorporados ao e
constituem parte do relatédrio, ilustram modalidades da
invencdo, e, Jjuntamente com a descrigdo geral da invengdo
fornecida acima, e a descricdo detalhada das modalidades
fornecida abaixo, serve para explicar os principios da
invencgéo.
[0017] A Figura 1 ilustra uma vista plana de um sistema
de processamento de carne incluindo estagdes de corte
principal e estagdes de corte dianteira e do lombo.
[0018] A Figura 2 ilustra uma vista em perspectiva de
uma estacdo de corte dianteira com o braco robdbético
adquirindo uma segdo dianteira.
[0019] A Figura 3 ilustra uma vista em perspectiva de
uma estacdo de corte dianteiro com a secdo dianteira sendo
imageada.
[0020] A Figura 4 ilustra uma vista em perspectiva de
uma estacdo de corte dianteiro com a secdo dianteira sendo
cortada.
[0021] A Figura 5 ilustra uma vista em perspectiva de

uma estagcdo de corte do lombo.
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[0022] A Figura 6 ilustra um diagrama esquemdtico de um
sistema para remover uma medula espinhal.
[0023] A Figura 7 ilustra uma vista ampliada da segdo de
corte do lombo ilustrada na figura 5 executando um corte
transversal.
[0024] A Figura 8 ilustra uma vista ampliada da segédo
de corte do lombo ilustrada na figura 5 executando um corte
de aba.
[0025] A Figura 9 ilustra um método para executar um
corte de vértebra.
[0026] A Figqura 10 ilustra um sistema de processamento
de carne empregando um carrossel giratério
[0027] A Figura 11 ilustra uma parte de carcaga sendo
processada por um sistema de processamento de carne
ilustrado na figura 10.
[0028] A Figura 12 ilustra um arranjo de guia e de serra
para realizar um corte de vértebra.

DESCRICAO DETALHADA DA INVENCAO
[0029] A Figura 1 ilustra um sistema integrado para
executar cortes principais e entdo processar as partes do
lombo e dianteira em um nUmero de estagdes equiparado a
capacidade de espago de processamento. Antes de processar
pelo sistema ilustrado na figura 1, uma carcaga pode ser
radiografada para revelar a anatomia interna da carcaga
usando um sistema tal como aquele descrito no WO
2008010732, <cuja descrigdo encontra-se incorporada ao
presente a guisa de referéncia.. A informagdo anatdmica
obtida por imageamento de rios-x pode ser associada com uma
carcaga e usada no processamento subseqiente conforme seréd
descrito.
[0030] O sistema ilustrado na figura 1 1inclui uma
estagcdo de corte principal dianteira 1 que pode utilizar um
cortador de carcaga conforme descrito no pedido anterior do

requerente GB2445277A, cuja descrigdo encontra-se

Peti¢do 870180141147, de 15/10/2018, pag. 16/36



7/14

incorporada ao presente a guisa de referéncia. Uma estacgdo
de corte de lombo 2 pode utilizar um cortador de carcacga
conforme descrito no pedido anterior do requerente WO
2006/135262, cuja descricdo encontra-se incorporada ao
presente a guisa de referéncia.

[0031] Um braco robdético 3 transfere uma secdo dianteira
4 da segdo de corte principal dianteiro 1 para o
transportador 5. Embora os bragos robdéticos 3 e 18 estejam
ilustrados nessa modalidade poderiam ser empregados
mecanismos de transferéncia de construcdo de propdsito mais
simples. O brago robdético 3 pode colocar o lado de corte
da segdo dianteira para baixo de maneira que assente em uma
orientagdo conhecida no transportador 5. O transportador 5
pode ser indexado de maneira que os bracos robdéticos de 6 a
9 possam adquirir uma segdo dianteira em uma posigédo
conhecida no transportador. Alternativamente, podem ser
usados sensores para detectar a posigdo de uma segdo
dianteira e adquiri-la. Alternativamente, as secgdes
dianteiras poderiam ser depositadas em recipientes em um
transportador adaptado para prender as seg¢des dianteiras em
uma orientagdo desejada.

[0032] A Figura 2 ilustra mais detalhadamente uma
estacdo de corte dianteiro. O braco robdético 6 tem apoios
espagcados 10 e 11 adaptados para serem posicionados dentro
da segdo dianteira com a posigdo da coluna espinhal entre
0OS mesmos. As presilhas 12 e 13 podem ser acionadas na
diregdo dos apoios 10 e 11 para prender a segdo dianteira
entre as mesmas. Em uso, o braco robdético 6 é posicionado
conforme ilustrado na figura 2 de maneira que possa Vir
debaixo para posicionar os apoios 10 e 11 internamente
contra a coluna espinhal e as presilhas 12 e 13 possam
entdo ser acionadas na diregdo dos apoios 10 e 11 para
prender a secgdo dianteira no brago robético 6.

[0033] Uma vez que a segdo dianteira esteja firmemente
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presa no braco robdético 6 a secdo dianteira é movida para
ser imageada pelo aparelho de imageamento 6tico 14 conforme
ilustrado na figura 3. O tipo de imagem e o nuUmero
adquirido dependerd do tipo de corte a ser executado. Para
um corte de perna poderia ser suficiente uma UGnica imagem
enquanto que para outros cortes é preferivel que seja
obtida uma série de imagens e uma tridimensional ou seja
desenvolvido pelo menos um modelo pseudo-tridimensional.
Uma abordagem preferida é girar a secdo dianteira por
quatro rotagdes de 90 graus de maneira a obter duas imagens
dimensionais dos quatro lados. Essas imagens e as imagens
de raios-x anteriormente adquiridas podem ser armazenadas
no sistema de controle 17 que pode ser um sistema de
controle centralizado ou distribuido. A partir dessas
imagens pode ser desenvolvido um modelo tridimensional ou
pelo menos pseudo-tridimensional e calculados caminhos de
corte pelo sistema de controle 17 com base no modelo. A
informagdo de 1imageamento de raios X anteriormente
adquirida pode ser usada isoladamente ou em combinagdo com
imageamento &ético para determinar caminhos de corte para
determinados cortes.

[0034] O aparelho de imageamento pode projetar 1luz
estruturada na segdo dianteira e podem ser adquiridas
varias 1imagens para desenvolver um verdadeiro modelo
tridimensional. Para alcangar isso, uma linha laser pode
examinar através da secdo dianteira com imagens capturadas
em intervalos regulares para adquirir uma verdadeira imagem
tridimensional em cada orientacédo.

[0035] Um dispositivo de referéncia de dados 15 na forma
de trés pontos de referéncia dispostos ortogonalmente
(esferas nesse caso) pode ser fixado na extremidade do
bragco robdético 6 de maneira que as imagens capturadas pelo
aparelho de 1imageamento 14 possam ser referidas para o

braco robético.
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[0036] Apbés o imageamento, o braco robdético 6 move a
secdo dianteira com respeito a lédmina de uma serra sem-fim
para executar qualquer corte ou todos de um corte de
articulagdo, um corte de pescogo, um corte da carne do
peito, um corte de perna, uma divisdo de vértebra, e
qualquer outro corte desejado. Dependendo do arranjo, a
serra sem-fim pode ser giratéria por 90 graus para
facilitar a divisdo da vértebra.

[0037] Deve ser observado que a partir da aquisigdo da
segdo dianteira pelo bracgo robdético 6 a mesma é
continuamente presa em uma relacdo fixa ao braco robdético 6
por todas as operagdes de imageamento e corte miltiplo,
evitando, desse modo, a reindexagdo da posigdo da segédo
dianteira com respeito ao braco robdético que poderia
ocorrer se a secgcdo dianteira devesse ser transferida entre
as varias operagdes.

[0038] As figuras de 1 e 5 ilustram uma estagdo de corte
de lombo. Um braco robdético de transferéncia 18 transfere
uma segdo de lombo da estacgdo principal de lombo 2 para um
suporte 19. O suporte 19 tem hastes afastadas 20 e 21 para
suportar a coluna espinhal entre as mesmas. Um numero de
tais suportes 19 é avangado ao longo da trilha 22 para
suprir as respectivas estagdes de corte de lombo de 23 a
26. A medida que os suportes sdo avancados, cada
extremidade da secdo do lombo é imageada pelas cédmeras 27 e
28 e as imagens supridas para o sistema de controle 17.
[0039] Apbés o imageamento, a medula espinhal é removida
conforme ilustrado esquematicamente na figura 6. Uma sonda
29 é inserida na coluna espinhal 30 da segdo de lombo 31 e
fornece fluido pressurizado para a coluna espinhal para
estimular a medula espinhal ao longo da coluna espinhal.
Uma concha 32 é colocada sobre a outra extremidade da
coluna espinhal e é aplicado um vacuo para sugar a medula

espinhal. Foi descoberto que a combinagdo do fluido
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pressurizado em uma extremidade e sucgcdo na outra é eficaz
para remover a medula espinhal sem requerer o corte da
coluna espinhal.

[0040] A sonda 29 e a concha 32 podem ser posicionadas
de acordo com um posicionamento anatdémico padrdo para uma
espécie especifica onde os suportes 20 e 21 centralizam a
coluna espinhal para uma tolerédncia aceitavel ou,
alternativamente, as mesmas podem ser posicionadas
utilizando informagdo de imageamento das cdmeras 27 e 28 e
mecanismos de posicionamento adequados.

[0041] Uma vez que a coluna espinhal seja removida, o
suporte 19 avanga para uma estagdo de corte de lombo,
estagcdo 23 nesse caso conforme ilustrado na Figura 7. A
eixo geométrico 31 é entdo transferida dos trilhos 20 e 21
para os trilhos 33 e 34 pelo impulsor 35 impulsionando a
secdo de lombo 31 por trads para a posicdo requerida. 0
corte transversal pode ser calculado com base a informagédo
de raios X de modo a separar a costela e a alcatra no
melhor lugar com base nas posig¢des dos o0ssos.

[0042] Quando a secdo de 1lombo 31 estd na posicgéo
desejada, a mesma pode ser presa por via de uma pluralidade
de prendedores 36 a 41 acionados por pressdes hidréaulica ou
pneumatica 42 a 48 que prendem os lados da secdo de lombo
31 contra a barra 49 de maneira a prender firmemente a
segcdo de lombo 31 durante os cortes transversais e de aba.
Um arranjo de aperto similar é fornecido no lado oposto.
Foi descoberto que o uso de multiplos prendedores para
prender os lados das abas é mais eficaz do que um Unico
prendedor. Conforme ilustrado na Figura 7, é realizado um
corte transversal movendo uma ladmina de corte 50 fixada no
braco robético 51 transversal a secdo de lombo 31. A secéo
de lombo 31 foi colocada na posigdo correta para o corte
pelo impulsor 35 com base na informagdo de raio-X obtida

antes do processamento. Um corte de aba é entdo realizado,
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conforme ilustrado na Figura 8, pela manipulagdo da la&mina
de corte 50 para uma altura desejada por via do bracgo
robético 51 de acordo com um caminho de corte determinado
pela colocagdo do filete de olho das imagens obtidas pelas
cdmeras 27 e 28.

[0043] Finalmente, ¢é realizado um corte de vértebra
conforme ilustrado nas figuras 5 e 9 pela insergdo de um
pino de separagdo tendo os dentes 52 e 53 na coluna
espinhal de uma subsecdo de lombo 59 (apbés os cortes
transversal e de aba) e diminuindo os locadores 54 e 55
para orientar verticalmente as ap6éfises transversas 56. Um
separador similar é inserido na outra extremidade. Os
pinos de separagdo e os locadores sdo entdo avangados para
retirar a subsecdo de lombo 59 através da serra sem-fim 60
com a lamina passando entre os dentes 52 e 53 (e o par na
outra extremidade) e os locadores 54 e 55. Dessa maneira,
a subsegdo de lombo pode ser precisamente cortada ao longo
do meio da coluna espinhal.

[0044] Referindo-se agora as figuras 10 e 11, serédo
descritos um sistema de processamento de carne empregando
um carrossel giratdério 61 e um transportador linear 62. A
Figura 11 ilustra partes de carcaga em contorno tracejado
sobrepondo o sistema ilustrado na figura 10 para ilustrar
sua operagdo. O carrossel giratério 61 tem quatro bracgos
de suporte 63 a 66, cada brago sendo dotado de um par de
trilhos de suporte 67 e 68 espacgados. Conforme ilustrado
na Figura 9 a espinha de uma parte de carcaga se posiciona
entre os trilhos de suporte para posicionar uma parte de
carcaga em uma orientagdo e posigdo desejadas. O carrossel
61 é girado 90° no sentido anti-hordrio entre as operacgdes
de processamento de maneira que cada brago se move para a
préxima estagcdo de processamento.

[0045] Na figura 10, o bragco de suporte 63 é ilustrado

na primeira estacdo de processamento onde uma carcaca 81 é
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imageada pelas cdmeras 69 e 70 em qualquer extremidade da
carcaga. Pode ser realizado imageamento adicional de
perspectivas diferentes, incluindo imageamento de raios-X,
para auxiliar o calculo do caminho de corte. Essa
informacdo é fornecida para o controlador 80 e é usada no
processamento subsequente. As especificag¢gdes do corte (por
exemplo, altura do corte de aba, etc.) podem ser inseridas
por um usuario no controlador 80 e podem ser utilizados
cortes e especificagdes de corte diferentes para carcagas
diferentes. A parte de carcaga 82 foi imageada e os
dispositivos de remogdo de medula espinhal 71 e 72 sédo
posicionados na informagdo de imageamento fornecida para o
controlador 80. Esses dispositivos operam geralmente na
maneira descrita com relacdo a figura 6. A carcaca 83 é
cortada no lombo da costela e no lombo curto por laminas de
corte circular 73 e 74 na terceira estagdo. As partes de
carcaga 84 e 85 sdo transferidas do brago de suporte 66
para os trilhos espagados 75 e 76 na quarta estagdo e podem
ser transferidas ao 1longo da mesma pelos impulsores,
correias transportadoras ou coisa parecida. Durante todo o
processamento no carrossel giratdédrio a carcag¢a mantém uma
orientagcdo geométrica conhecida ©para o aparelho de
processamento em cada estagdo de processamento. Quando a
carcagca ¢é transferida para os trilhos os impulsores

posicionam a extremidade da carcaga para manter uma

referéncia geométrica conhecida para processamento
adicional.
[0046] As partes de carcaga podem ser continuamente

avangadas ao longo do transportador linear 62 e processadas
a medida que se movem ou podem ser paradas para
processamento em determinados locails ou uma combinagdo dos
dois. A parte de carcaca 86 pode ser avancada através das
laminas giratérias 77 e 78 para realizar cortes de carne do

peito ou corte de abas ou a parte de carcaga 86 pode ser
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presa em uma posigdo fixa e pode ser empregado o aparelho
do tipo ilustrado na figura 7 para efetuar esses cortes. A
parte de carcaca 87 pode ser avancada através da lamina de
corte circular 79 para executar um corte ao longo da medula
espinhal ou a carcaga 87 pode ser presa fixa e a lé&mina 79
movida com relacdo a carcaca 87.

[0047] A Figura 12 ilustra um arranjo que pode ser usado
para executar um corte espinhal. Um par de hastes-guia
espagcadas 88 e 89 tem um intercalo entre as mesmas para
acomodar uma lamina, nesse caso uma ldmina de serra sem-
fim. As hastes 88 e 89 podem ser longas o suficiente para
passarem através de toda cavidade espinhal e servem para
guiar a lédmina 90 ao longo da coluna espinhal.

[0048] Portanto, é fornecido um sistema de processamento
de carne automatizado integrado que permite um
processamento inteiramente automatizado do principio ao
fim. A permissdo de escalabilidade das estagdes de sub-
processamento para a utilizagdo do equipamento de indice de
processamento desejado pode ser otimizada e evitados
gargalos. Como a informagdo flui com o processamento a
mesma pode ser usada e combinada com informagdo adicional
em cada estdgio do processamento. Esse arranjo também
fornece o aumento da rastreabilidade do produto para cada
estagdo de sub-processamento.

[0049] O processamento inteiramente automatizado fornece
um aumento de precisdo, resultando no aumento da produgdo e
do valor do produto. Isso pode ser usando raio-x e
informacdo 6tica, célculo de caminho de corte otimizado e
precisdo robdética. O processamento robdético evita despesas
relacionadas ao trabalho e permite maior flexibilidade das
programagdes de operagdo.

[0050] A minimizagédo das etapas de processamento
miltiplo da transferéncia do produto pode ser realizada sem

requerer re-indexagdo da posigdo e orientagdo da parte de
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carcaga com relagdo ao equipamento de processamento. Pelo
imageamento de uma parte de carcaga enquanto presa por um
braco robético, os caminhos de corte podem ser facilmente
determinados com respeito ao braco robdético sem requerer
indexacdo de informacdo de imagem para um braco robético
onde uma parte de carcaca é adquirida apdés o imageamento.
[0051] E também fornecido um método de remocdo eficaz da
medula espinhal sem requerer a separagdo da coluna
espinhal.

[0052] Embora a presente 1invengdo tenha sido ilustrada
pela descrigdo das modalidades da mesma, e embora as
modalidades tenham sido descritas em detalhe, a invencéo
ndo restringe nem limita o escopo das reivindicagdes em
anexo as mesmas. As vantagens e modificag¢des adicionais
serdo prontamente reconhecidas por aqueles versados na
técnica. Portanto, a invengdo em seus aspectos mais amplos
ndo se limita aos detalhes especificos, aparelho e método
representativos, e os exemplos ilustrativos mostrados e
descritos. Portanto, ¢é possivel se afastar de tais
detalhes sem se afastar do espirito nem do escopo do

conceito inventivo geral da invengédo.
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REIVINDICACOES

1. Método de processamento de uma parte de uma
carcaga (4) incluindo as etapas de:

a. prender a parte de uma carcaga (4):;

b. imagear a parte de carcacga (4);

c. determinar um ou mais caminhos de corte com
base no imageamento; e

d. mover a parte de carcaga (4) com relagdo a uma
ferramenta de corte (16) para cortar a parte carcaga (4) ao
longo de um ou mais caminhos, CARACTERIZADO POR a parte da
carcaca (4) ser pendurada por um braco robdético (6) durante
o imageamento e corte.

2. Método, de acordo com a reivindicacdo 1,
CARACTERIZADO POR a parte de carcaga (4) ser movida para
uma pluralidade de posigdes para obter imagens multiplas da
carcaga a partir de diferentes perspectivas.

3. Método, de acordo com a reivindicacdo 2,
CARACTERIZADO POR uma imagem tridimensional da parte de
carcaga (4) ser gerada a partir das imagens obtidas.

4. Método, de acordo <com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR a luz
estruturada ser escaneada sobre a parte da carcagca (4) a
medida que as imagens sdo obtidas.

5. Método, de acordo <com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR um elemento de
referéncia de dados (15) ser provido no braco robdbético (6)
de modo que durante o imageamento a parte da carcaga (4)e o
elemento de referéncia de dados(l5) sejam capturados e o
elemento de referéncia de dados (15) seja wusado para
determinar a posigdo e orientagdo da parte da carcaga (4)
em relagcdo ao braco robético (6).

6. Método, de acordo com a reivindicacdo 5,

CARACTERIZADO POR elemento de referéncia de dados (15)
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consistir de 3 pontos de referéncia ortogonalmente
dispostos em relacdo ao braco robdético (6).

7. Método, de acordo <com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR uma imagem de
raio-x da parte de carcagca (4) ser obtida antes do
processamento usando o braco robdético (6) e a imagem de
raio-x ser combinada com o imageamento da parte de carcaga
(4) enquanto presa pelo braco robdético (6) para formar um
modelo composto da parte de carcaga (4).

8. Método, de acordo <com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR os caminhos de
corte serem determinados com base no modelo composto.

9. Método, de acordo com qualquer uma das
reivindicagcbes anteriores, CARACTERIZADO POR multiplos
cortes serem realizados enquanto a parte de carcaca (4) é
continuamente presa pelo braco robdético (6).

10. Método, de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR a parte de
carcaga (4) ser presa fixa enquanto as ferramentas de corte
sdo movidas com relacdo a parte de carcaga (4) para cortar
a parte de carcacga (4).

11. Método, de acordo com a reivindicacdo 9 ou
10, CARACTERIZADO POR a referéncia geométrica ser mantida
entre a carcaga e o aparelho de corte mantendo-se a parte
de carcacga (4) e a ferramenta de corte (16) para realizar a
sequéncia de cortes com base na informagdo de imageamento.

12. Método, de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR o imageamento
incluir imageamento 6tico.

13. Método, de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes anteriores, CARACTERIZADO POR o imageamento
incluir imageamento de raio-X.

14. Aparelho de corte de carcaga CARACTERIZADO
POR incluir:
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a. um braco robdético (6) dotado de fixadores para
prender uma parte de carcaga (4);

b. um sistema de imageamento (14) para imagear a
parte de carcaca (4):;

c. um sistema de controle (17) para determinar um
ou mais caminhos de corte com base nas imagens do sistema
de imageamento (14); e

d. uma ferramenta de corte (16) para cortar uma
parte de carcaca (4) quando o braco robdético (6) move a
parte de carcaca (4) com relacdo a ferramenta de corte (16)
para cortar a carcaga ao longo de um ou mais caminhos de
corte,

em que o sistema de controle (17) controla o
braco robdético (6) para prender a parte de carcaca (4)

durante as operagdes de imageamento e corte.
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RESUMO
"METODOS E APARELHO DE CORTE DE CARCACA".
A presente invengdo se refere aos métodos de processamento
de carne automatizado um método de processamento de ponta a
ponta no qual as carcagas sdo cortadas em partes maiores em
uma primeira estagdo robdética e em partes menores em
subestacdes de processamento robdético. Em um método de
processamento as partes de carcaga sdo adquiridas por um
braco robético, imageadas e entdo sdo realizados cortes sem
transferéncia. Em outra uma primeira série de etapas de
processamento é realizada girando as partes de carcacga
através de uma pluralidade de estacdes de processamento e
uma segunda série das etapas de processamento é realizada a
medida que as carcagas sdo avangadas ao longo de um
transportador linear. Em outro métodos de processamento é
empregada uma pluralidade de presilhas para estabilizar uma
secdo de lombo durante um corte de aba. Em outro método de
processamento sdo usados pinos de separagdo para posicionar
uma secdo de lombo para um corte de vértebra. Em outro
método, uma medula espinhal é removida pela aplicacdo de um
fluxo de fluido pressurizado contra uma extremidade da
medula espinhal e a aplicagdo de sucgdo na outra

extremidade da medula espinhal.
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