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(67) Resumo: DISPOSITIVO ROBOTICO PARA INSERIR OU
REMOVER ELEMENTOS DO TIPO HASTE. A presente invengao
refere-se a um método e a um sistema para controlar um dispositivo
robdtico para inserir ou remover elementos do tipo haste para ou de
uma armacgéo de armazenamento, os elementos do tipo haste, como
barras defumadas, servindo para armazenar produtos, como salsichas,
cada um tendo um corpo em formato de salsicha, e uma alga para um
armazenamento pendente dos produtos. O método compreendendo as
etapas de mover a armacdo de armazenamerito para a faixa de
operacgéo do dispositivo roboético, apanhar um elemento do tipo haste
no qual varios produtos do tipo salsicha estdo pendurados pelo
dispositivo robotico, e inserir ou remover o elemento do tipo haste para
ou da armacgao de armazenamento pelo dispositivo robdtico. Além do
mais, é fornecida uma armacéo de armazenamento com pelo menos
um rétulo legivel por maquina do qual a informacdo quanto ao
dispositivo de armazenamento é lida a partir do rétulo legivel por
maquina, que é fixado no dispositivo de armazenamento, pelo menos
antes que a armagao de armazenamento seja movida para a faixa de
operagédo do dispositivo robético. A dita informagéo é enviada para a
unidade de controle do dispositivo robotico para controlar o movimento
do dispositivo robético enquanto insere ou remove elementos do tipo
haste para ou da armacéo de armazenamento.
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Relatério Descritivo da Patente de Invencao para "DISPOSITIVO
ROBOTICO PARA INSERIR OU REMOVER ELEMENTOS DO TIPO
HASTE".

A presente invencao refere-se a um método para controlar um
dispositivo robético de acordo com o preambulo da reivindicagdo 1 e um sis-
tema, portanto de acordo com o preadmbulo da reivindicagao 9.

Em particular, a presente invencao refere-se a um método para
controlar um dispositivo robético para inserir ou remover elementos do tipo
haste, como barras defumadas, em ou de uma armagao de armazenamen-
to, os elementos do tipo haste servindo para armazenar produtos do tipo
salsicha, como salsichas, cada um tendo um corpo em formato de salsicha
e uma alga em uma extremidade do corpo para um armazenamento pen-
dente dos produtos. O método compreende as etapas de fornecer uma ar-
macao de armazenamento mével para e=armazenamento temporario de
elementos do tipo haste, mover a armagao de armazenamento na faixa de
operagao do dispositivo robético, apanhar pelo dispositivo robético um e-
lemento do tipo haste no qual pelo menos um produto do tipo salsicha é
pendurado, e inserir ou remover o elemento do tipo haste em ou da arma-
¢ao de armazenamento pelo dispositivo robético. Além do mais, a invencao
se refere a um sistema, para controlar um dispositivo robético para inserir
ou remover o elemento do tipo haste, como barras defumadas, em ou de
uma armacgao de armazenamento, os elementos do tipo haste servindo pa-
ra armazenar produtos do tipo salsicha, como salsichas, cada um tendo um
corpo em formato de salsicha e uma alga em uma extremidade do corpo
para um armazenamento pendente dos produtos. O sistema compreende
pelo menos uma armacao de armazenamento moével para armazenamento
temporario de elementos do tipo haste, um dispositivo robético para inserir
ou remover elementos do tipo haste em ou de uma armacao de armaze-
namento e uma unidade de controle para controlar o movimento do disposi-
tivo robético.

Em uma linha de produgao ja conhecida para produzir produtos

do tipo salsicha, como salsichas, um tubo de enchimento é fornecido para
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alimentar um material de embalagem ou invélucro tubular, respectivamente,
com, por exemplo, carne de salsicha em que o invélucro tubular é fechado
em uma extremidade voltada na direcado de enchimento por uma primeira
presilha. Depois que a operagao de enchimento esta concluida, o invélucro
do tipo tubo é finalmente fechado por uma segunda presilha. Se a salsicha
posteriormente for pendurada, por exemplo, para propositos de defumacao
ou armazenamento, uma alga de suspensao é alimentada na mesma de tal
maneira que, quando a primeira ou a segunda presilha é fixada, é encerrada
pela presilha respectiva e € assim presa na salsicha. O termo al¢as de acor-
do com esta invencao é usado para indicar todos os meios pelo menos par-
cialmente flexiveis, por meio dos quais os artigos podem ser pendurados.

Depois do processo de enchimento, as salsichas podem ser
submetidas para processamento adicional, por exemplo, em uma camara de
defumacao. Para este propésito, as salsichas tém que ser transportadas pa-
ra a extremidade do transportador e la assumidas por uma linha de suspen-
sao automatica, em que as salsichas sdo penduradas em um elemento do
tipo haste, tal como uma haste de defumagéao, em suas algas uma depois da
outra de tal maneira que, tanto quanto possivel, nao se tocam. Depois disso,
as hastes de defumacao sao transportadas para uma armaciao de armaze-
namento adicional que tem rolos para transportar as hastes de defumacao
em uma cadmara de defumacado. Um dispositivo robético é fornecido para
remover hastes de defumacao da armacgao de armazenamento e/ou inserir
hastes de defumacao na armagao de armazenamento.

Um dispositivo robético, sendo parte de uma linha de produgéao
de salsicha automatica, para inserir ou remover elementos do tipo haste em
ou de uma armacao de armazenamento & conhecido do Pedido de Patente
EP 1 994 829.

Na producéao de produtos do tipo salsicha, existe uma grande va-
riedade de maquinas sendo componentes da linha de producgao respectiva.
As ditas maquinas podem variar em tamanho, em taxa de produgao ou em
tamanho de produtos. Assim, também podem variar no tipo de elementos do

tipo haste usados, em que os produtos do tipo salsicha devem ser armaze-



10

15

20

25

30

nados e no tipo de armagbes de armazenamento, nas quais os elementos do
tipo haste devem ser alimentados ou das quais eles tém que ser removidos.
Mesmo e elementos do tipo haste idénticos sao usados, dependendo do tipo
de produtos do tipo salsicha e seu tratamento adicional, como defumacao ou
cozimento para salsichas como produtos do tipo salsichas, os elementos do
tipo de haste junto com os produtos do tipo salsicha pendente nos mesmos,
tém que ser colocados em posi¢coes especificas dentro de uma armacgao de
armazenamento. Além do mais, existe também uma grande variedade de
armagdes de armazenamento usada. As ditas armagdes de armazenamento
podem ser padronizadas, mas podem também ser individualmente produzi-
das.

As armagdes de armazenamento tipicas usadas no processo de
fabricagao para salsichas tém um comprimento de cerca de 0,80 m a 1 m,
uma profundidade de cerca de 1,0 m e uma altura de 1,20 m. Os trilhos de
bandeja ou trilhos de prateleira, respectivamente, que sao dispostos em pa-
redes laterais opostas da armacgcdo de armazenamento e nas quais os ele-
mentos do tipo haste devem ser colocadas, podem ser formados por perfis
horizontalmente dispostos de uma seg¢ao transversal em formato de U ou
quadrada. Os trilhos de bandeja tém uma distancia vertical predefinida em
altura uma da outra, que € normalmente cerca de 0,50 m, e também ma altu-
ra predefinida para o nivel de fundo. A armacao de armazenamento ainda
compreende rodas ou rolos, respectivamente, para mover a armagéao de ar-
mazenamento automaticamente ou manualmente.

De acordo com o fabricante, a armacao de armazenamento po-
de variar em tamanho quando as dimensdes acima mencionadas e/ou em
diametro das rodas usadas. Além do mais, em uso, as armagdes de arma-
zenamento podem ser danificadas, individualmente adaptadas ou reparadas.
Assim, os trilhos nos quais os elementos do tipo de haste devem ser coloca-
dos, podem ser modificados e sua posi¢cao pode ser mudada.

Enquanto insere um elemento do tipo haste junto com os produ-
tos do tipo salsicha pendente no mesmo em uma armag¢ao de armazena-

mento, o dito elemento do tipo haste pode encostar na armacao de armaze-
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namento desde que, por exemplo, o tamanho da dita armacao de armaze-
namento foi modificada devido a adaptagao, reparo ou dano. Como resulta-
do disto, os produtos do tipo salsicha podem cair da haste de defumacao ou
podem ser destruidos.

Para evitar as desvantagens descritas acima, somente um tipo
especifico de armacédo de armazenamento € usavel em conjunto com o dis-
positivo robético. Além do mais, para restaurar as dimensdes exatas da dita
armacao de armazenamento, por exemplo, reparar, uma armagao de arma-
zenamento danificada &€ muito dispendioso.

Portanto, € um objetivo da invencao fornecer um método € um
sistema para controlar um dispositivo robético para inserir € remover ele-
mentos do tipo haste em ou de uma armagdo de armazenamento, com o
qual os inconvenientes mencionados acima podem ser superados e com 0O
qual uma insergcao e remogao correta de elementos do tipo haste em ou da
armacgao de armazenamento livre de danos é assegurada.

O objetivo acima mencionado com respeito ao método de con-
trolar um dispositivo robético € obtido pelos aspectos da reivindicagédo 1.
O objetivo acima dito com respeito ao sistema para controlar um dispositivo
robdtico é obtido pelos aspectos da reivindicagcao 9, as configuragdes vanta-
josas da invengao quanto ao método sao descritas nas reivindicagoes 2 a 8,
e quanto ao sistema nas reivindicagdes 10 a 14.

Na presente invengcdo, o método para controlar um dispositivo
robético para inserir ou remover elementos do tipo haste, como barras defu-
madas, em ou de uma armacgao de armazenamento, os elementos do tipo
haste servindo para armazenar produtos do tipo salsicha, como salsichas,
cada um dos quais tem um corpo em formato de salsicha e uma alga em
uma extremidade do corpo para um armazenamento pendente dos produ-
tos, compreendendo as etapas de fornecer uma armacao de armazenamen-
to mével para elementos do tipo haste de armazenamento temporario, mover
a armacao de armazenamento para a faixa d operacao do dispositivo roboti-
co, apanhar pelo dispositivo robético um elemento do tipo haste no qual pelo

menos um produto do tipo salsicha é pendurado, e inserir ou remover o ele-
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mento do tipo haste em ou da armacgao de armazenamento pelo dispositivo
robético.

De acordo com uma modalidade da invencao, a armagéo de ar-
mazenamento com pelo menos um rétulo legivel por maquina incluindo in-
formagdo com relacao a armagao de armazenamento é fornecida e a dita
informacéo € lida a partir do dito rétulo, que é fixado ao dispositivo de arma-
zenamento, pelo menos antes que a armacao de armazenamento seja mo-
vida para a faixa de operacdo do dispositivo roboético. A dita informacao é
enviada para uma unidade de controle do dispositivo robético para controlar
o movimento do dispositivo robético enquanto insere ou remove elementos
do tipo haste em ou da armagao de armazenamento.

A informacao contida no dito rétulo legivel por maquina pode
identificar a armacao de armazenamento para a unidade de controle do dis-
positivo robdtico e a unidade de controle pode modificar o movimento do
dispositivo robético com base na dita informacgao.

Em um caso simplificado, a dita informacao armazenada no rétu-
lo legivel por maquina de informagao geométrica da armacao de armazena-
mento que ajuda a unidade de controle a identificar um tipo especial da ar-
macao de armazenamento, Isto permite o uso de armagdes de armazena-
mento de padrao diferente; por exemplo, produzidos pelos fabricantes de
tais armagées de armazenamento ou armagdes de armazenamento indivi-
duais adaptadas pelo usuario destas armacoes de armazenamento. Além do
mais, armacgoes danificadas, onde um reparo nao € necessario, podem ser
pré-medidas e os ditos dados podem ser transferidas no rétulo legivel por
maquina.

A informagao geométrica da armacao de armazenamento o nu-
mero de armazenamento e formato de bandejas suspensas pode ser infor-
magao quanto a altura, comprimento e/ou profundidade da armacgao de ar-
mazenamento. Adicional ou alternativamente, a informacao geométrica
quanto a armacéao de armazenamento armazenada no rétulo legivel por ma-
quina € a distancia vertical entre os trilhos de bandeja ou trilhos de pratelei-

ra, respectivamente, da armacao de armazenamento e/ou a distancia hori-
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zontal entre posicoes de distribuicdo adjacentes dos elementos do tipo haste
em uma bandeja. Além do mais, a informagdo geométrica armazenada no
rétulo legivel por maquina pode alternativamente ou adicionalmente a altura
vertical de pelo menos uma bandeja ou prateleira, respectivamente, da ar-
macgao de armazenamento.

Em uma modalidade adicional da presente invencgéao, a informa-
¢ao armazenada no rotulo legivel por maquina é informagao quanto ao tipo
dos produtos do tipo salsicha. Além do mais, a informacgao pode alternativa-
mente ou adicionalmente ser uma informagao sobre um tratamento adicional
dos produtos do tipo salsicha. Consequentemente, o dispositivo robético po-
de mover os elementos do tipo haste para outras estacées de trabatho onde
os produtos do tipo salsicha s&o borrifados ou similar, antes de coloca-los na
armacao de armazenamento.

No caso em que a informagao armazenada no rétulo legivel por
maquina € atualizada em intervalos regulares, é assegurado que o rétulo
sempre contenha a informacao correta com relagao, por exemplo, ao tipo e
dimensdes da armacgao de armazenamento bem como o tipo e/ou tratamento
adicional dos produtos respectivos.

Em uma modalidade preferida da presente invengéao, a informa-
¢ao armazenada no rotulo legivel por maquina é lida por um dispositivo de
leitura na entrada para a faixa de operacao do dispositivo robético de prefe-
réncia quando a armac¢ao de armazenamento entra na faixa de operacao do
dispositivo robdtico. Isto permite que a unidade de controle decida se uma
armacao de armazenamento adequada foi distribuida ou n&o. Baseada nes-
ta decisdo, a unidade de controle pode comecgar ou parar a producao de
produtos do tipo salsicha. Deve ser notado que a leitura da informacao ar-
mazenada no rétulo legivel por maquina pode ser feita quando a armagao de
armazenamento ja entrou na faixa de operacao do dispositivo robético.

Alternativa ou adicionalmente, a informacao armazenada no ré6-
tulo legivel por maquina & lida por um dispositivo de leitura em uma unidade
de agarre do dispositivo robético depois que a armagao de armazenamento

entrou na faixa de operacao do dispositivo robético. Um dispositivo de leitura
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na unidade de agarre do dispositivo robético pode ser usado para detectar a
posicao de enchimento correta da armacgao de armazenamento. |

A informag¢ao armazenada no rétulo legivel por maquina pode
ser lida pelo dispositivo de leitura na unidade de agarre do dispositivo cada
vez que um elemento do tipo haste é colocado dentro da armagao de arma-
zenamento pelo dispositivo robético. Desse modo a informagao sobre o es-
tado de enchimento da armagao de armazenamento pode ser atualizada em
intervalos regulares.

A informagdo armazenada no rétulo legivel por maquina e lida
pelo dispositivo de leitura pode ser comparada com a informacgao recebida
da unidade de controle da unidade de produgio para produzir produtos do
tipo salsicha. Baseada na informacgao recebida da unidade de producéo, a
unidade de controle para o dispositivo robético pode coordenar o movimento
do dispositivo robético para o estado de produgao e o estado de enchimento
da unidade de produgé@o. No caso de um erro na unidade de produgéo, o
dispositivo robético pode ser parado por sua unidade de controle.

Em uma modalidade, um sinal de compatibilidade pode ser emi-
tido pela unidade de controle com base na comparagéo de informagao rece-
bida da unidade de controle da unidade de produgao para produzir produtos
do tipo salsicha e informacao lida a partir do rétulo legivel por maquina.
Gerando um sinal de compatibilidade, pode ser assegurado que, por exem-
plo, o tamanho dos produtos do tipo salsicha se encaixa com o tamanho da
armacgao de armazenamento. De outro modo um sinal de erro pode ser emi-
tido e a unidade de producéao e o dispositivo robético podem ser parados.

Além do mais, é preferivel que a informagiao armazenada no ro-
tulo legivel por maquina é atualizada em intervalos regulares.

Em uma modalidade preferida, o rétulo legivel por maquina é um
rétulo RFID. Em rétulos RFID, a informacéo pode com seguranca ser arma-
zenada, modificada e lida. Além do mais, esta técnica permite uma transmis-
sao sem fio e sem contato da dita informacao.

Dependendo da informagao armazenada no rétulo, o dispositivo

robético pode executar tratamentos adicionais nos produtos do tipo salsicha
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armazenados nos elementos do tipo haste antes de inserir os elementos do
tipo haste na armacao de armazenamento. Consequentemente, o dispositivo
robético é facilmente e prontamente adaptavel a varios tratamentos para
produtos do tipo salsicha.

Tem que ser notado que o rétulo pode ter somente uma caracte-
ristica de leitura. A fim de aumentar a flexibilidade do sistema é possivel for-
necer uma armacgao de armazenamento com um rétulo escrito e lido por ma-
quina que, por exemplo, pode ser um rétulo RFDI.

Em uma modalidade adicional a informagéao adicional de rétulo
RFID pode ser escrita no rétulo escrito/legivel enquanto a armacgao de arma-
zenamento permanece na faixa de operacao do dispositivo robético. Neste
caso, um dispositivo adicional, disposto subsequentemente no dispositivo
robético, pode ler a dita informagao que pode identificar a armacgao de arma-
zenamento e/ou o tipo de produto ou seu estado de tratamento, onde, por
exemplo, enganos no tratamento adicional dos produtos podem ser omitidos.

O dispositivo de escrever para escreve informacao adicional po-
de estar disposto separado do dispositivo robético. No entanto, pode ser for-
necido no dispositivo robético, por exemplo, que esta posicionado em uma
unidade de agarre do dispositivo robético.

A etapa de escrever pode ocorrer quando a armacgao de arma-
zenamento esta entrando, permanecendo e/ou deixando a faixa de operacao
do dispositivo robético.

A dita informagao pode também inclui o tamanho ou o peso do
produto do tipo salsicha armazenado na armagao de armazenamento, que &
transmitida da unidade de controle para a unidade de producao de salsicha
para a unidade de escrita e/ou a unidade de controle do dispositivo robético.

De acordo com a presente invencgado, o sistema para controlar
um dispositivo robético para inserir ou remover elementos do tipo haste, co-
mo barras defumadas para ou de uma armagao de armazenamento, os ele-
mentos do tipo haste servindo para armazenar produtos, do tipo salsicha,
cada um tendo um corpo em formato de salsicha, e uma algca em uma ex-

tremidade do corpo para um armazenamento pendente dos produtos, com-
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preende pelo menos uma armacgédo de armazenamento moével para armaze-
nar temporariamente os elementos do tipo haste, um dispositivo robético
para inserir ou remover o elemento do tipo haste para ou da armacao de ar-
mazenamento, e uma unidade de controle para controlar o movimento do
dispositivo robético.

Para executar o método acima descrito, a armaciao de armaze-
namento ainda compreende um rétulo legivel por maquina incluindo informa-
¢ao com relacao a armacao de armazenamento € armazenada, e a unidade
de leitura para ler a dita informacéo do dito rétulo legivel por maquina é co-
nectado no sistema.

O sistema pode ainda compreender estagcées de tratamento adi-
cionais nas quais os produtos do tipo salsicha armazenados nos elementos
do tipo haste sdo movidos pelo dispositivo robético.

A unidade de leitura para ler a dita informacao do dito rétulo le-
givel a maquina é vantajosamente posicionada na regido da entrada/saida
na faixa de operagao do dispositivo roboético.

Além do mais, é preferivel quando a armacao de armazenamen-
to ndo € somente fornecida com um roétulo legivel por maquina, mas com um
rétulo legivel e escrito por maquina, por exemplo, um rétulo RFID. A seguir
se o rotulo legivel por maquina € mencionado, é de fato referido para um
rétulo legivel/lido por maquina.

O sistema pode ainda compreender uma unidade de escrita para
escrever informagao no dito rétulo legivel por maquina. A dita unidade de
escrita pode ser posicionada na regiao da entrada ou saida da faixa de ope-
racao do dispositivo robético.

Alternativa ou adicionalmente, uma unidade de leitura pode tam-
bém ser posicionada na regido do elemento de agarre do dispositivo robéti-
co.

Pode também ser vantajoso que uma unidade de escrita é posi-
cionada na regiao do elemento de agarre do dispositivo robético.

Em uma modalidade preferida, o roétulo legivel por maquina é fi-

xado no exterior da armacao de armazenamento, para ser nao somente le-
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givel pela unidade de leitura, mas também ser visivel para um usuario ou
operador.

Para evitar danos, o rétulo legivel por maquina é posicionado em
uma cavidade no exterior da armagao de armazenamento e pode adicional-
mente ser coberta por uma laminagao protetora.

No caso que o sistema ainda compreende uma unidade de pro-
ducao para produzir produtos do tipo salsicha, a unidade de controle da uni-
dade de producao pode ser acoplada na unidade de controle do dispositivo
robodtico para adaptar o movimento do dispositivo robético para o ciclo de
produgao da unidade de produgio.

Em uma modalidade preferida adicional ou o sistema de acordo
com a presente invengao, a unidade de controle da unidade de producéao
pode ser omitida e a unidade de controle do dispositivo robético também
controla a unidade de producao.

Os aspectos do sistema de acordo com a presente invencéo for-
necem as mesmas vantagens como descrito em conjunto com o método da
invencao.

A seguir, vantagens adicionais e modalidades do método da in-
vengao e/ou sistema da invencdo sao descritos em conjunto com os dese-
nhos anexos. Desse modo, as expressoées "esquerda”, "direita", "abaixo" e
"acima" sao referentes aos desenhos em uma orientagao dos desenhos que
permite a leitura normal dos nimeros de referéncia.

Nos desenhos:

a figura 1 € uma vista esquematica de um sistema para produzir
e manipular produtos de salsicha incluindo um sistema de controle de acordo
com a presente invencao; e

a figura 2 é um diagrama esquematico do sistema de controle de
acordo com a presente invencao.

O sistema para produzir e manipular os produtos do tipo salsi-
cha de acordo com a figura 1 compreende como componentes principais
uma unidade de produgdo mostrada esquematicamente 10 para produzir

produtos do tipo salsicha S, como salsichas, e armazenando-os nos elemen-
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tos do tipo haste R, como hastes defumadas, incluindo uma unidade de con-
trole 12 para controlar a unidade de producao 10, um dispositivo robético 20
tendo uma unidade de controle 22 para controlar o movimento de dispositivo
robético 20, e uma armagao de armazenamento 30, na qual as salsichas S
penduradas nas hastes de defumagao R devem ser movidas. Como mostra-
do na figura 1, o sistema para produzir e manipular os produtos do tipo salsi-
cha S ainda compreende uma estagao de tratamento 40, em que qualquer
tratamento possivel para as salsichas S pode ser executado antes de serem
armazenados na armacgao de armazenamento 30. Um tratamento possivel
pode ser borrifar as salsichas S com um fluido de defumacao ou um fluido
aromatizante. Alternativamente, estagées de tratamento adicionais podem
pertencer ao sistema. Se nenhum tratamento & necessario para as salsichas
S entre a produgdo e armazenamento na armagao de armazenamento 30,
nenhuma estagao precisa ser integrada ao sistema.

A armacao de armazenamento 30 é posicionada em uma faixa
de operagao 60 do dispositivo robético 20 que é ilustrada por um circulo
tracejado 60. Dentro da armagao de armazenamento 30, trilhos de bandeja
ou trilhos de prateleira 32, por exemplo, na forma de barras horizontalmente
alinhadas s&o dispostas para posicionar as hastes de defumacao R. Pelo
menos um rétulo legivel por maquina como um rétulo RFID 34 é fixada em
uma superficie externa da armagao de armazenamento 30. O rétulo 34 pode
também ser um rétulo legivel/escrito. A seguir, o rétulo legivel por maquina é
mencionado, é de fato referido a um rétulo escrito/legivel. O rétulo RFID 34
contém dados com relacao a armagao de armazenamento 30, como tama-
nho da armacgao 30, altura vertical ou distancia dos trilhos de bandeja 32 ou
namero maximo de hastes de defumagdo armazenaveis na armacao de
armazenamento 30 de acordo com o tipo e tamanho dos produtos de
salsicha S.

O sistema da figura 1 ainda compreende um elemento de arma-
cao 50 posicionado na regiao da entrada e saida da faixa de operacao 60 do
dispositivo robético. O elemento de armacgao 50 pode ser parte de uma gra-

de protetora da faixa de operacgao 60. Uma unidade de leitura 52 e uma uni-
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dade de escrita 54 para ler dados armazenados em um rétulo RFID e para
escrever dados em um rétulo RFID sao fixadas no elemento de armacgao 50.

O dispositivo robético 20, que € um assim chamado rob6 de bra-
¢o acoplado, é posicionado no centro de sua faixa de operacao 60 para atin-
gir todas as unidades 10, 30, 40 e estacdes dispostas perifericamente dentro
da faixa de operacao 60 por seus bracos pivotantemente fixados 24, 25. Na
extremidade dianteira do brago 25, uma unidade de agarre 26 esta disposta
para agarrar as hastes de defumacgcao R com as salsichas S penduradas nas
mesmas dentro da unidade de produgdo 10, e movendo-a para a armagao
de armazenamento 30. Uma unidade de leitura e/ou escrita 28 é fixada na
unidade de agarre 26. A unidade de leitura 28 é capaz de ler dados armaze-
nados em um rétulo legivel por maquina como um rétulo RFID e/ou escrever
informacéao no rétulo 34. A unidade de controle 22 para controlar o movimen-
to de dispositivo robético 20 é acomodada no alojamento do dispositivo robo-
tico 20.

A unidade de produgao 10 para produzir salsichas S compreen-
de um dispositivo de producao de salsicha 14 e uma linha suspensa automa-
tica 16. Pelo menos uma linha de suspensao automatica 16 é disposta peri-
fericamente disposta dentro da faixa de operagao 60. Em unidade de produ-
¢ao 10 as salsichas sao produzidas em uma maneira conhecida, enchendo,
por exemplo, carne de salsicha através de um tubo de enchimento em um
invélucro tubular e fechando o invélucro por uma maquina de colocar presi-
lhas fixando e fechando presilhas em ambas as extremidades. Uma alga de
suspenséo flexivel é alimentada em uma das presilhas de fechamento para
ser fixada junto com na dita presilha na extremidade respectiva das salsi-
chas S. Depois disto, as salsichas S serao colocadas em intervalos regula-
res em haste de defumacao R em linha de suspensao automatica 16.

A figura 2 mostra um diagrama esquematico do sistema de con-
trole de acordo com a presente invengao, com base no qual sera descrita a
funcado do sistema de controle e o0 método, ambos de acordo com a inven-
¢ao.

Antes de tudo, deve ser notado que uma transferéncia de dados
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entre um rétulo de RFID 34 e uma unidade de leitura ou escrita sera feita por
transmissdo sem fio. As unidades de controle 12, 22 da unidade de produ-
cao de salsicha 10 e o dispositivo robético 20, bem como unidades de leitura
e escrita 28, 52, 54, podem ser acoplados por uma conexao sem fio. Desde
que as unidades de controle 12, 22 e as unidades de leitura e escrita 28, 52,
54 sao dis.postas localmente, também linhas de controle respectivas podem
ser fornecidas para conectar as ditas unidades 12, 22, 28, 52, 54.

Uma operacao de defumacgao é executada nas salsichas S en-
quanto estao penduradas em hastes de defumacao R, que sdo armazena-
das em uma armacao de armazenamento 30, que serdo colocadas em uma
camara de defumacéo (ndo mostrada). Para evitar operagdes de manipula-
¢ao desnecessarias, as ditas salsichas S sera diretamente penduradas em
hastes de defumacéo R na linha de suspensao automatica 16, que é acopla-
da ao dispositivo de producao de salsicha 14. O nimero de salsichas S a ser
pendurado em uma haste de defumacao R depende do tamanho das salsi-
chas S. Se um numero predeterminado de salsichas S é colocado na haste
de defumacgao R, o dispositivo robético 20 agarra a haste de defumacdo R e
a move para os trilhos de uma bandeja 32 dentro da armacao de armaze-
namento 30. Se uma armagao de armazenamento 30 é enchida com haste
de defumacao R, é movida para tratamento adicional, por exemplo, para a
camara de defumacao.

Enquanto uma armacgéo de armazenamento vazia 30 & movida
para a faixa de operacgao 60 do dispositivo roboético 20, ela passa o elemento
de armacao 50. Desse modo, a unidade de leitura 52 acomodada em ele-
mento de armacgéao 50 Ié os dados do rétulo RFID 34 da armacgao de arma-
zenamento 30. em um caso simples, os ditos dados compreendendo uma
identificagdo do tipo de armagao de armazenamento. Adicionalmente, os
dados geométricos quanto ao comprimento, altura e/ou profundidade de ar-
mag¢ao de armazenamento 30 ou dados com relacdo ao tamanho, o nimero
e distancia vertical de trilhos de bandeja 32 e o nimero e distancia horizontal
de hastes de defumagao a serem armazenadas em um trilho de bandeja 32

na armacgao de armazenamento e os trilhos de bandeja 32 nos quais as has-



10

15

20

25

30

14

tes de defumacao devem ser colocadas de acordo com o tamanho, em parti-
cular o comprimento de produtos de salsicha S, podem estar contidos no
rétulo RFID 34.

Dados, lidos pela unidade de leitura 52 sao enviados para a uni-
dade de controle 22 do dispositivo robético 20. Baseado nos ditos dados, a
unidade de controle 22 controla o movimento do dispositivo robético 20.
Além do mais, a unidade de controle 2 pode também receber dados da uni-
dade de controle 12 da unidade de producao 10. Dados enviados da unidade
de controle 12 podem compreender informacéao para o estado de producgao
bem como informacao com relagao ao tamanho e peso das salsichas S, na-
mero de salsichas S por haste de defumacao R, distancia horizontal e verti-
cal necessaria entre duas hastes de defumacao R de acordo com o tamanho
das salsichas S e similar. A unidade de controle 22 inclui os ditos dados re-
cebidos da unidade de controle 12 no controle de movimento de dispositivo
robético 20.

Dados lidos no rétulo RFID 34 e os dados recebidos da unidade
de controle 12 de unidade de produgao 10 podem ser comparados, por uni-
dade de controle 22. Se os ditos dados encaixam um no outro, por exemplo,
se o tamanho das salsichas encaixa com os dados geométricos da armacao
de armazenamento 30, a unidade de controle 22 pode emitir um sinal de
compatibilidade para comecar ou continuar a produgao de salsichas. Por
outro lado, se os dados nao combinam. Um sinal de compatibilidade pode
parar a produgao de salsicha e o movimento do dispositivo robético 20.

Se o sinal é enviado da unidade de controle 12 para a unidade
de controle 22, que notifica que uma haste de defumacao R é enchida com
um numero predeterminado de salsichas S, a unidade de controle 22 faz o
dispositivo robético 20 se mover para a linha de suspensao automatica 16 e
agarrar a haste de defumacao respectiva R. Depois de agarrar a haste de
defumacédo R, o dispositivo robético 20 move a haste de defumacdao R no
dispositivo de armazenamento 30 e coloca em uma posicao nos trilhos de
uma bandeja 32 de acordo com o tamanho dos produtos de salsicha S pen-

durados na haste de defumagao R e a posi¢gdo e o nimero de hastes R ja
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colocadas dentro da armagao de armazenamento 30.

Depois que a armacao de armazenamento 30 € completamente
enchida com salsichas S penduradas nas hastes de defumacio R, a arma-
¢ao de armazenamento 30 é movida para fora da faixa de operacao 60.
Desse modo, a armagao de armazenamento passa o elemento de armacéao
50, que é posicionado na regido da entrada/saida da faixa de operacgao 60
do dispositivo roboético 20. A unidade de leitura 52 acomodada no elemento
de armacao 50 Ié dados do rétulo RFID 32 na armagao de armazenamento
30 e aprova que a armacao de armazenamento deixou a faixa de operacao
60 do dispositivo robético. A medida que a unidade de leitura 52 nao detecta
a armacgao de armazenamento 30 deixando a faixa de operagao 60 depois
que a unidade de controle 22 confirmou que a armagao de armazenamento
30 foi enchida, um sinal de seguranga pode ser fornecido para impedir qual-
quer movimento do dispositivo robético 20. Por outro lado, se nenhuma ar-
macao de armazenamento 30 entrou na faixa de operagao 60 e assim, nao
foi detectada pela unidade de leitura 52, o movimento do dispositivo robético
20 pode ser parado pela unidade de controle 20.

O rétulo RFID 34 é fixado no exterior da armagao de armazena-
mento 30. Para impedir dano ao rétulo RFID 34, uma cavidade pode ser for-
necida no exterior de um elemento de parede de armagao de armazenamen-
to 30 em que o rétulo RFID 34 é fixado. Adicionalmente, uma laminacao pro-
tetora pode cobrir o rétulo RFID 34. Para proteger o rétulo RFID 34 contra
dano, € também possivel colocar dentro da armagao de armazenamento 30.

Simultaneamente, a unidade de escrita 54 escreve informacao
no rétulo RFID com relagdo ao tipo € numero de salsichas e as etapas de
tratamento subsequentes recebidas da unidade de controle 12 da unidade
de producao 10 no rétulo RFID 32. A dita informacgao pode ser lida por um
dispositivo de leitura em estacgado de tratamento subsequente para assegurar
que os produtos corretos estao na estacao de tratamento certa e em caso
de, por exemplo, cAmaras de defumacao de tamanhos diferentes, se o ta-
manho de armacgéao de armazenamento 30 encaixa na camara de defumacao

respectiva.
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No caso que uma estacao de tratamento adicional 40 é integra-
da no presente sistema dentro da faixa de operagao 60 do dispositivo robéti-
co 20, a unidade de controle 22 pode receber informagao com relacao ao
tratamento adicional da unidade de controle 12 da unidade de produgao 10.
A dita informagao sera incluida no controle de movimento do dispositivo ro-
bético 20. O tratamento adicional pode compreender uma etapa Unica na
estacao de tratamento adicional 40 ou um numero de etapas subsequentes
na estacao 40. Além do mais, outras estagdes adicionais podem ser forneci-
das dentro da faixa de operacdo 60. A medida que a unidade de controle 22
recebe a informacao respectiva, cada sequéncia de etapas de tratamento
nas estacgoes de tratamento adicionais podem ser executadas por dispositivo
robético 20.

Alternativa ou adicionalmente a unidade de leitura 52, uma uni-
dade de leitura adicional 28 pode ser fixada na unidade de agarre 26 do dis-
positivo robético 20. Nesta configuracao, é possivel para a unidade de leitura
28 ler dados do rétulo RFID 34 cada vez que o dispositivo robético 20 coloca
uma haste de defumagéao no dispositivo de armazenamento 30.

E ainda possivel incluir uma unidade de escrita no dispositivo de
agarre 26 ou dispositivo robético 20. Esta configuragao permite omitir o ele-
mento de armacgao 50 junto com a unidade de leitura 52 e a unidade de es-
crita 54. Uma armacgdo de armazenamento 30 entrando na faixa de operacao
60 do dispositivo robético 20 é neste caso detectada pelo dispositivo robético
20, propriamente dito. O dispositivo robético 20 pode também detectar a po-
sicao de armacao de armazenamento 30, que €& desse modo incluida no
controle de movimento de dispositivo robético 20 pela unidade de controle
22.

No caso em que a armacgao de armazenamento 30 é danificada
acidentalmente durante o transporte ou foi adaptada para novos dispositivos
de transportes ou a posicdo dos trilhos de bandeja 32 foi mudada, a arma-
¢ao de armazenamento 30 pode ser medida novamente € novos dados po-
dem ser armazenados no rétulo RFID 34. Na proxima vez que a armagéao de

armazenamento 30 € movida na faixa de operacgao 60 do dispositivo robético
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20, os ditos dados sao lidos pela unidade de leitura 52 e transmitidos para a
unidade de controle 22 do dispositivo robético 20 e a unidade de controle 22
adapta o movimento do dispositivo robético 20 para o novo tamanho do dis-
positivo de armazenamento 30.

Medir a armacgao de armazenamento 30 pode ser executado au-
tomaticamente em intervalos regulares, por exemplo, diariamente ou algu-
mas vezes na semana. Adicionalmente, medir a armacg¢ao de armazenamen-
to 30 deve ser feito depois que um reparo de uma armag¢ao de armazena-
mento danificada.

O rétulo legivel por maquina 34 foi descrito como o rétulo RFID
34 e as unidades de leitura e escrita 28, 52, 54 como compreendendo a téc-
nica de leitura e escrita respectivamente. E também possivel que o rétulo 34
seja de qualquer tipo de rétulo escrito/legivel por maquina como cédigos de
barra, rétulos inteligentes, cartdao de chip, tags ou outra tecnologia eletrénica
ou 6tima adequada. No caso em que uma tecnologia de leitura somente é
usada a unidade de escrita 54 pode ser emitida.

No caso em que os trilhos de bandejas 32 do dispositivo de ar-
mazenamento 30 sao perfis em formato de U, as extremidades dos ditos
perfis em formato de U podem ser fechadas, por exemplo, por suportes dis-
postos verticalmente da armagao de armazenamento 30. A fim de colocar as
hastes de defumacao por suas extremidades dentro das ditas bandejas em
formato de U 32, um dos bragos 24, 25, 26 do dispositivo robético 20, que é
um rob6 de brago acoplado, tem que executar pelo menos uma rotacao par-
cial em torno de um eixo vertical em uma diregao, movendo a haste de de-
fumacéo R na armagao de armazenamento 30 e depois disto, executando a
mesma rotacao pelo menos parcial em torno do dito eixo vertical na diregéao
oposta.

Todos os dados, que sao armazenaveis no rétulo 34, podem ser
transmitidos por uma unidade de escrita adequada, que é acoplada, por e-
xemplo, em um terminal de computador. Em uma modalidade do sistema
presente, um computador respectivo para introduzir os ditos dados no rétulo

RFID 34 é acoplado ao sistema como um terminal adicional. E também pos-



10

18

sivel integrar tal computador nas unidades de controle 12 ou 22 de unidade
de producgéo de salsicha 10 ou dispositivo robético 20.

Baseado no método de controle descrito acima, &€ também pos-
sivel integrar dispositivos robéticos adicionais no sistema presente, em que
as unidades de controle dos dispositivos robéticos comunicam um com o
outro para coordenar o movimento dos varios dispositivos roboéticos. Se uma
estacao de tratamento adicional é posicionada dentro da faixa de operagéao
dos pelos menos dois dispositivos robéticos, um primeiro dispositivo robético
pode retirar as hastes de defumagao enchidas com produtos de salsicha da
unidade de producao e coloca-las na estagcado de tratamento, enquanto o se-
gundo dispositivo robético respectivo ao mesmo tempo remove as hastes da

estacdo de tratamento e coloca dentro do dispositivo de armazenamento.
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REIVINDICAGOES

1. Método para controlar um dispositivo robético (20) para inserir
ou remover elementos do tipo haste (R), como barras defumadas, para ou
de uma armagao de armazenamento (30), os elementos do tipo haste (R)
servindo para armazenar produtos do tipo salsicha (S), como salsichas, cada
um dos quais tem um corpo em formato de salsicha, e uma alga em uma
extremidade do corpo para um armazenamento pendente dos produtos (S),
compreendendo as etapas de:

- fornecer uma armacgao de armazenamento moével (30) compre-
endendo pelo menos uma bandeja (32) para armazenar temporariamente os
elementos do tipo haste (R),

- mover a armacao de armazenamento (30) na faixa de opera-
¢ao (60) do dispositivo robético (20),

- apanhar pelo dispositivo robético (20) um elemento do tipo has-
te (R) no qual pelo menos um produto do tipo salsicha (S) esta pendurado, e

- inserir ou remover o elemento do tipo haste (R) para ou da ar-
macao de armazenamento (30) pelo dispositivo robético (20),

caracterizado por fornecer uma armac¢do de armazenamento
(30) com pelo menos um rétulo legivel por maquina (34) incluindo informa-
¢ao quanto a armagao de armazenamento (30), e ler a informacao do rétulo
legivel por maquina (34) pelo menos antes da armacgdo de armazenamento
(30) ser movida para a faixa de operacgao (60) do dispositivo robético (20) e
enviar a dita informagao para uma unidade de controle (22) do dispositivo
robético (20) para controlar o movimento do dispositivo robético (20) enquan-
to insere ou remove os elementos do tipo haste (R) para e da armacao de
armazenamento (30), e em que a informagdo armazenada no rétulo legivel
por maquina (34) é informacao geométrica da armacao de armazenamento
(30) incluindo pelo menos a altura vertical da pelo menos uma bandeja (32).

2. Método, de acordo com a reivindicagao 1, em que:

a informagao armazenada no rétulo legivel por maquina (34) é
informacao sobre o tipo e o tratamento posterior dos produtos do tipo salsi-
cha (S).
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3. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicagcées 1 ou
2, em que:

a informagcao armazenada no rétulo legivel por maquina (34) é
lida por um dispositivo de leitura (62) na entrada para a faixa de operagao
(60) do dispositivo robético (20), de preferéncia quando a armag¢ao de arma-
zenamento (30) entra na faixa de operacao (60) do dispositivo robético (20).

4. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes 1 ou
2, em que:

a informacao armazenada no rétulo legivel por maquina (34) é
lida por um dispositivo de leitura (28) em uma unidade de agarre (26) do dis-
positivo robético (20) depois que a armacao de armazenamento (30) entrou
na faixa de operacao (60) do dispositivo robdtico (20).

5. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicagdées 1 a
4, em que:

a informacao armazenada no rétulo legivel por maquina (34) &
lida por um dispositivo de leitura (28) em uma unidade de agarre (26) do dis-
positivo robético (20) cada vez que um elemento do tipo haste (R).

6. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicagcdes 1 a
5, em que:

a informagao armazenada no rétulo legivel por maquina (34) e
lida por um dispositivo de leitura (28, 52) é comparada com a informacao
recebida da unidade de controle (12) da unidade de producao (10).

7. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes 1 a
6, em que:

o dispositivo robdético (20) executa tratamentos adicionais nos
produtos do tipo salsicha (S) armazenados nos elementos do tipo haste (R)
antes de inserir os elementos do tipo haste (R) na armacgao de armazena-
mento (30).

8. Método, de acordo com a reivindicagcdo 7, em que:

informacao adicional € escrita em um rétulo RGDI (34) por um
dispositivo de escrita (54) enquanto o dispositivo de armazenamento (30)

esta permanecendo na faixa de operagao (60) do dispositivo robético (20).
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9. Sistema para controlar um dispositivo robético (20) para inse-
rir ou remover elementos do tipo haste (R), como barras defumadas, para ou
de uma armacgao de armazenamento (30), os elementos do tipo haste (R)
servindo para armazenar produtos do tipo salsicha (S), como salsichas, cada
um tendo um corpo em formato de salsicha, e uma alga em uma extremida-
de do corpo para um armazenamento pendente dos produtos (S), o sistema
compreendendo:

- pelo menos uma armagao de armazenamento movel (30) com-
preendendo pelo menos uma bandeja (32) para armazenar temporariamente
os elementos do tipo haste (R);

- dispositivo robético (20) para inserir ou remover o elemento do
tipo haste (R) para ou da armagao de armazenamento (30), e

- uma unidade de controle (22) para controlar o movimento do
dispositivo robético (20), e

caracterizado pelo fato de que a armacao de armazenamento
(30) ainda compreende pelo menos um rétulo legivel por maquina (34) inclu-
indo informacao quanto a armacao de armazenamento (30), e que uma uni-
dade de leitura (28, 52) para ler a dita informacao do dito rétulo legivel por
maquina (34) é conectado ao sistema, e que a informacao armazenada no
rétulo legivel por maquina (34) é informagao geomeétrica da armacao de ar-
mazenamento (30) incluindo pelo menos a altura vertical na pelo menos uma
bandeja (32).

10. Sistema, de acordo com a reivindicacao 9, em que:

o sistema ainda compreende pelo menos uma estacao de trata-
mento adicional (40) na qual os produtos do tipo salsicha (S) armazenados
nos elementos do tipo haste (R) sao movidos pelo dispositivo robético (20).

11. Sistema, de acordo com as reivindicagdes 9 ou 10, em que:

a unidade de leitura (52) para ler a dita informagao do dito rétulo
legivel por maquina (34) é posicionada na regiao da entrada/saida para a
faixa de operacao (60) do dispositivo robético (20).

12. Sistema, de acordo com a reivindicagao 11, em que:

uma unidade de escrita (64) para escrever a informagao no dito



rétulo escrito/lido por maquina (34) é fornecida.

13. Sistema, de acordo com a reivindicagcao 12, em que:

a unidade de escrita (54) para escrever a informacgao no dito ré-
tulo escrito/lido por maquina (34) € posicionada na regiao da entrada/saida
da faixa de operagao (60) do dispositivo robético (20).

14. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes 9
a 13, em que:

a unidade de leitura (28) e/ou a unidade de escrita (54) é posi-

cionada na regiao do elemento de agarre do dispositivo robético (20).
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RESUMO
Patente de Invencao: "DISPOSITIVO ROBOTICO PARA INSERIR OU RE-
MOVER ELEMENTOS DO TIPO HASTE".

A presente invengao refere-se a um método e a um sistema para
controlar um dispositivo robético para inserir ou remover elementos do tipo
haste para ou de uma armagao de armazenamento, os elementos do tipo
haste, como barras defumadas, servindo para armazenar produtos, como
salsichas, cada um tendo um corpo em formato de salsicha, e uma alca para
um armazenamento pendente dos produtos. O método compreendendo as
etapas de mover a armagao de armazenamento para a faixa de operacéo do
dispositivo robético, apanhar um elemento do tipo haste no qual varios pro-
dutos do tipo salsicha estao pendurados pelo dispositivo robético, e inserir
ou remover o elemento do tipo haste para ou da armacgao de armazenamen-
to pelo dispositivo robético. Além do mais, é fornecida uma armacéao de ar-
mazenamento com pelo menos um roétulo legivel por maquina do qual a in-
formacao quanto ao dispositivo de armazenamento é lida a partir do rétulo
legivel por maquina, que é fixado no dispositivo de armazenamento, pelo
menos antes que a armacao de armazenamento seja movida para a faixa de
operagao do dispositivo robético. A dita informagao é enviada para a unidade
de controle do dispositivo robético para controlar o movimento do dispositivo
robotico enquanto insere ou remove elementos do tipo haste para ou da ar-

macgao de armazenamento.
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