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(57) Sammendrag:

opfindelsen angdr en fremgangsmade til positionsde-
tektering af ribben i en del af en slagtekrop, hvor
en trykfod med en glideflade og bzrende et mod en
tilbagestillingskraft og i forhold til glidefladen
bevegeligt pickupelement presses mod overfladen af
slagtekropdelen med en kraft der overstiger navnte
tilbagestillingskraft. Trykfoden og slagtekropdelen
bevages i forhold til hinanden med en relativ beva-
gelsesretning pa tvars af ribbenene, og trykfodens og
slagtekropdelens indbyrdes position detekteres. End-
videre detekteres bevzgelse af pickupelementet i for-
hold til trykfoden, og de to detekteringsresultater
sammenholdes. Opfindelsen angdr endvidere et apparat,
der kan anvendes ved en sidan fremgangsmade.

(Fig. 1a)




10

15

20

25

30

35

DK 174648 B1

1

opfindelsen angdr en fremgangsmdde og et appa-
rat til positionsdetektering af ribben i en del af en
slagtekrop.

Ved slagtning af for eksempel grise deles den
midtflzkkede slagtekrop typisk op i de tre overordne-
de udskeringer forende, midterstykke og skinke. De
fleste af dyrets ribben sidder i midterstykkets for-
reste del, mens den bagerste del af midterstykket er
frit for ribben. Midterstykket kan deles i en varia-
tion af mindre udskzringer, men en almindelig og eko-
nomisk rentabel anvendelse er spare-ribs, hvorved
ribbenene skares over i bestemte langder. Denne ud-
skering skal have forholdsvis prazcise dimensioner, da
verdien ellers reduceres. Det foretrzkkes derfor at
skere ribbenene over fer de frigeres fra midterstyk-
ket. Ved denne skaring er det enskeligt ikke at skzre
i det udenfor ribbenenes omrdde liggende ked. Derfor
er det vigtigt, for at kunne automatisere processen,
at kende positionen af ribbenene, navnlig af det ba-
gerste ribben (det pa bagenden tatteste ribben) .

Formalet med opfindelsen er derfor at tilveje-
bringe en fremgangsmdde og et apparat til positions-
detektering af ribben i en del af en slagtekrop.

Form&let opfyldes med en fremgangsmade, hvor en
trykfod med en glideflade og barende et mod en tilba-
gestillingskraft og i forhold til glidefladen bevage-
ligt pickupelement presses mod overfladen af slagte-
kropdelen, medens denne holdes, med en kraft, der
overstiger navnte tilbagestillingskraft, hvor trykfo-
den og slagtekropdelen beveges i forhold til hinanden
med en relativ bevagelsesretning pa tvers af ribbene-
ne, hvor trykfodens og slagtekropdelens indbyrdes po-
sition detekteres, hvor bevagelse af pickupelementet
i forhold til foden detekteres, og hvor de to detek-
teringsresultater sammenholdes. Ved at trykfoden
presses imod overfladen hos slagtekropdelen sikres
det, at pickupelementet holdes i kontakt med denne
overflade, hvilket er en forudsaztning for en korrekt
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detektering. Af samme A4rsag skal denne kraft vare
sterre end tilbagestillingskraften, men det ber sik-
res, at den ikke er s& stor, at trykfoden og/eller
pickupelementet fordrsager skader pd ked eller hin-
der, da dette kan forringe produktets vardi. Ved be-
vegelsen pa& tvers af ribbenene vil pickupelementet
skiftevis mede blede omrader i form af ked, hinder og
andre bleddele og harde omrdder i form af ribben.
Ribbenene vil bevage pickupelementet opad, og detek-
tering af denne skiftevise opadgadende og nedadgdende
bevaegelse vil give informationer om ribbenenes place-
ring, ndr den sammenholdes med en bestemmelse af
trykfodens og slagtekropdelens indbyrdes placering pa
detekteringstidspunktet.

Slagtekropdelene har normalt ikke en ensartet
hejde overalt, og det foretrazkkes derfor, at trykfo-
den presses mod overfladen af slagtekropdelen med en
i det vesentlige konstant kraft. Herved sikres det,
at der ikke sker en uhensigtsmessig sammentrykning af
de hejeste dele af slagtekropdelen og/eller at detek-
teringen ikke bliver fejlbehazftet p& grund af darlig
kontakt med slagtekropdelens laveste dele. En s&dan
konstant kraft kan f.eks. opnds med en luftcylinder
eller en lignende hydraulisk indretning.

De mest effektive og mindst sarte fremgangsmé-
der er normalt de, hvor der er farrest muligt elemen-
ter, der skal bevages i forhold til hinanden. Derfor
foretrzkkes det, at trykfodens og slagtekropdelens
bevegelse i forhold til hinanden udelukkende opnas
ved at slagtekropsdelen bevages. Principielt kunne
der ogsd arbejdes med modsatte lesning, hvor trykfo-
den blev bevazget i forhold til en station®r slagte-
kropdel. Dette ville imidlertid vere mindre hensigts-
messigt, idet der normalt allerede findes transport-
midler til transport af slagtekropdelene langs slag-
telinjen.

Ved bevegelse af slagtekropdelen i forhold til
en i transportretningen stationazr trykfod kan slagte-
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kropdelens position i forhold til trykfoden pa sazrlig
hensigtsmessig made detekteres ved, at en lysbom el-
ler anden anordning pavirkes af slagtekropdelens for-
reste ende, og at positionen af slagtekropdelen be-
stemmes 1 dette eojeblik. Kombinationen af disse to
bestemmelser er enkel, idet der kun skal foretages en
meget begrznset opregning af de bestemte vardier.

Ifeplge opfindelsen detekteres tilstedevarelsen
af ribben ved, at bevagelse af pickupelementet i for-
hold til trykfoden detekteres. I en sazrlig hensigts-
messig udferelsesform sker dette ved, at en del af
pickupelementet eller et dermed forbundet forbindel-
seselement skiftevis bringes 1 og ud af kontakt med
en analog eller digital transducer. Herved opnas et
analogt eller digitalt signal, der i reglen vil have
form som et bin®rt afstandssignal, dvs. at der enten
er et gignal af en vis stoerrelse eller ogsa er der
slet intet. Dette signal szttes som funktion af af-
standen fra f.eks. slagtekropdelens forreste ende.

For at gere fremgangsmaden s& effektiv som mu-
ligt foretrazkkes det, at der kun foretages en positi-
onsdetektering pa de dele af slagtekropdelen, som
faktisk indeholder ribben. Dette sikres ved en frem-
gangsmidde ifelge opfindelsen, hvor trykfoden leftes
op fra overfladen af slagtekropdelen, hvis der ikke
registreres bevagelser i pickupelementet, eller hvis
bevagelsesmenstret indikerer, at en detekteret rakke
af ribben er endt. Szrligt hensigtsmessigt er det, at
trykfoden leftes fra overfladen, ndr der ikke er de-
tekteret ribben over en afstand svarende til ca. fem
gange den gennemsnitlig ribbensafstand, foretrukket
over en afstand pd ca. tre gange den gennemsnitlige
ribbensafstand.

Formalet opfyldes endvidere med et apparat med
midler til at holde slagtekropdelen, en trykfod med
en glideflade og bzrende et mod en tilbagestil-
lingskraft og i forhold til glidefladen bevageligt
pickupelement, midler til at registrere bevagelse af
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pickupelementet og midler til at presse trykfoden mod
slagtekropdelen og bevage trykfoden og slagtekropde-
len 1 forhold til hinanden samt bestemme deres rela-
tive position. Med dette apparat opnds en pracis og
driftsikker detektering, idet der er tale om enkle
mekaniske midler, som dermed er relativt robuste.

Midlerne til at holde slagtekropdelen vil ty-
pisk vare en transporter, der griber om en rygraddel
i slagtekropdelen. Sadanne midler er kendte og giver
et godt og sikkert greb, samtidig med at der er god
adgang til de dele af glagtekropdelen, der skal bear-
bejdes. En s&dan transporter kan vare baseret pa et
skinnesystem, hvorved det er relativt let at bestemme
en bestemt slagtekropdels position.

I en hensigtsmessig udferelsesform har trykfo-
dens glideflade en krum form med en bort fra overfla-
den af slagtekropdelen rettet forreste del set i for-
hold til trykfodens og slagtekropdelens gensidige be-
vegelse. Ved at trykfoden gives denne form, sikres
det, at trykfoden ikke kan bore sig ind i slagtekrop-
delen og dermed fere til edelzggelse af kedet samt
eventuelt et produktionsstop. Principielt er det til-
strazkkeligt, at trykfodens forreste ende set i for-
hold til bevagelsesretningen viger opad i forhold til
overfladen, men trykfoden kan ogsd have f.eks. en
halvcirkelform. Dog foretrazkkes det, at glidefladen
har en vis vandret udstrazkning for at give en sterre
kontaktflade med kedet og dermed mindre risiko for
beskadigelse deraf.

For at opna en s mekanisk simpel og dermed pa-
lidelig lesning som muligt foretrazkkes det, at pick-
upelementet er udformet som en arm, der er drejeligt
fastgjort i trykfoden siledes, at armens ene ende ra-
ger en smule ud under trykfodens glideflade. Denne
udformning giver ogsad gode muligheder for montering
af midler til etablering af tilbagestillingskraften.
Sadanne midler kan f.eks. vaere en fjeder, men der kan
ogsa anvendes mere komplicerede f.eks. magnetiske
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I det felgende vil opfindelsen blive beskrevet
nzrmere pa baggrund af udferelseseksempler, der er
illustrerede p& den medfelgende, skitsemzssige teg-
ning. P& tegningen viser:

fig. la en afbildning i lodret plan af et posi-
tionsdetekteringsapparat og en slagtekropdel umiddel-
bart fer positionsdetekteringen pabegyndes,

fig. 1b en afbildning svarende til den i fig.
la efter pdbegyndelse af positionsdetekteringen,

fig. 1c en afbildning svarende til den i fig.
la og 1lb under positionsdetekteringen,

fig. 1d en afbildning svarende til den i fig.
la, 1b og 1lc umiddelbart fer afslutningen af positi-
onsdetekteringen,

fig. 2 det signal, der resulterer af den detek-
tering, der er vist i fig. la-1d, og

fig. 3 en afbildning i lodret snit af en tryk-
fod ifelge opfindelsen.

I fig. la-1d er fremgangsmaden til positionsde-
tektering af ribben vist i en foretrukken udferelses-
form.

Fig. la viser en trykfod 1, der ved hjzlp af en
arm 2, kan presses imod et midterstykke 3 sasom et
svinemidterstykke. Armen kan f.eks. vare forbundet
med en luftcylinder eller et lignende hydraulisk mid-
del (ikke vist) til at udeve presset. I trykfoden er
der monteret et pickupelement 4, der rager ud under
en glideflade 5 hos trykfoden saledes, at ogsa pick-
upelementet bringes i kontakt med overfladen af
midterstykket 3, ndr trykfoden presses imod denne. I
den viste ©position er detekteringen endnu ikke
pabegyndte. Dette sker ferst, efter at den forreste
ende af midterstykket har afbrudt en lysbom 6 ved
midterstykkets bevaegelse fremad i den retning, der er
vist med pilen. Bevagelsen af midterstykket Kkan
f.eks. ske ved hjzlp af en transportindretning (ikke
vist) af den fra EP-A2-1 059 037 kendte type, der
griber om en rygraddel hos midterstykket.
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graddel hos midterstykket.

I den situation, der er vist i Fig. 1b, er de-
tekteringen netop pabegyndt. Trykfoden 1 er presset
ned imod midterstykket 3, hvorved pickupelementet 4
er presses ned 1 kedet imellem det andet og tredje
ribben. Pickupelementet er her udformet som en arm,
der er drejeligt fastgjort i punktet 7, hvor dens en-
de 4b modsat selve pickupdelen 4a er i kontakt med et
middel 9 til detektering af bevagelser i pickupele-
mentet, f.eks. en analog eller digital transducer. I
trykfoden 1 eller i forbindelse med midlet 9 til be-
vaegelsesdetektering findes et middel (ikke vist), der
pavirker pickupelementet 4 med en tilbagestil-
lingskraft, hvorved pickupdelen 4a tvinges ned i ke-
det og dermed holdes i kontakt med bevagelsesdetekte-
ringsmidlet 9. Dette tilbagestillingsmiddel kan
f.eks. vare en fjeder, som det vil bliver forklaret
nzrmere nedenfor.

Til visse udskaringer er det tilstrzkkeligt at
detektere placeringen af det sidste ribben i rakken.
I sddanne tilfzlde er det ikke nedvendigt at sanke
trykfoden ned til overfladen af midterstykket pa et
s& tidligt tidspunkt, som det der er vist i fig. 1b.
Det vil da vare hensigtsmezssigt at vente, s& kun de
sidste fire-seks ribben ud af i alt normalt 10-12 de-
tekteres.

I fig. 1lc er midterstykket 3 bevaeget en smule
lengere frem under trykfoden 1, hvorved pickupdelen
af pickupelementet 4 er bragt ind over det tredje
ribben i slagtekroppen. Ribbenet er hardt i forhold
til det mellem ribbenene liggende ked, og pickupdelen
er derfor blevet trykket op i trykfoden 1 mod tilba-
gestillingskraften. Herved er pickupelementet 4 dre-
jet om fastgerelsespunktet 7, og enden 4b modsat
pickupdelen er derved bragt ud af kontakt med beva-
gelsesdetekteringsmidlet 9. Nar midterstykket 3 beve-
ges fremad under trykfoden vil pickupelementet 4 alt-
s& skiftevis vere i og ude af kontakt med bevazgelses-
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detekteringsmidlet 9. Ribbenenes placering i midter-
stykket 3 kan da bestemmes ved, at det deraf felgende
binere signal sammenholdes med bestemmelsen af mid-
terstykkets position i forhold til 1lysbommen 6 og
dermed i forhold til den stationzre trykfod 1.

Fig. 14 viser situationen umiddelbart fer af-
slutningen af positionsdetekteringen. Pickupdelen 4a
hos pickupelementet 4 har nu passeres alle ribben i
midterstykket 3 og trykfoden 1 kan leftes op fra mid-
terstykket. I en foretrukken udferelsesform fortsazt-
tes detekteringen kun indtil midterstykket 3 er ble-
vet beveget over en afstand svarende til tre gange
den gennemsnitlige ribbensafstand for den aktuelle
kedtype, uden at der er blevet detekteret flere rib-
ben.

I den i fig. 1la-1d viste udferelsesform er
trykfoden 1 vist fastgjort drejeligt om punktet 10
(se fig. 1d). Denne drejelige udformning betyder, at
trykfoden kan vippe saledes, at dens glideflade 5
(fig. 1la) hele tiden har den sterst mulige kontakt-
flade med overfladen af midterstykket 3. Det fore-
trzkkes, at armen 2 (fig. la) er udformet med midlerxr
til at hindre, at trykfoden drejer for meget. Dette
kan f.eks. vare nedvendigt i forbindelse med sznkning
og havning af trykfoden 1.

Fig. 2 viser et eksempel pd det signal, der vil
kunne opnés ved den positionsdetekteringen, der er
illustreret i fig. la-1d. De i fig. 2 anvendte hen-
visninger a-d refererer til disse fig. la-1d. Abcis-
seaksen reprasenterer den afstand, som midterstykket
3 er bevaget i forhold til lysbommen 6 eller et lig-
nende positionsbestemmelsesapparat. Ordinataksen re-
prasenterer det signal, der er detekteret i bevagel-
sesdetekteringsmidlet 9. Som det ses er der tale om
et signal, der kan betegnes som et binert afstands-
signal, dvs. et signal hvor vardien enten er 0 eller
1 som funktion af en afstand. Som det er illustreret
pa figuren vil der normalt vare en smule stej pd sig-
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nalet, men det andrer ikke pd det overordnede billede
af et binert signal.

Signalverdien 0 reprazsenterer her det tilfazlde,
hvor pickupelementets pickupdel er over et ribben og
kontakten til bevegelsesdetekteringsmidlet dermed er
afbrudt, dvs. det tilfelde, der er vist i fig. 1c og
markeret med et ¢ i fig. 2. Tilsvarende giver de til-
felde, der er wvist i fig. la, 1b og 1d og markeret
med a, b og d i fig. 2, og hvor pickupdelen er tryk-
ket ned i kedet hos midterstykket, vardien 1. I prak-
sis vil den detekterede signalvaerdi ofte vare en ver-
di pa f.eks. et antal volt, men da denne vil vare ens
for alle detekteringer, vil den kunne tildeles sig-
nalverdien 1. Det skal bemzrkes, at der lige sa vel
kan tenkes udferelsesformer, hvor verdien 0 svarer
til et ribben og vardien 1 til at der ikke er et rib-
ben. Det kunne f.eks. opnds, hvis bevagelsesdetekte-
ringsmidlet 9 i stedet var anbragt under pickupele-
mentet ende 4b modsat pickupdelen.

I fig. 3 ses en forsterrelse af trykfoden i den
foretrukne udferelsesform, der er beskrevet i forbin-
delse med fig. la-1d. Selve trykfoden 1 har form som
en bad, hvor glidefladen 5 er forsynet med en &bning
11, hvorigennem pickupelementet 4 trazder ud. Forrest
er trykfoden givet en nase 12. Denne na@se 12 ger, at
trykfoden ikke borer sig ind i midterstykket, hvis
denne har opragende dele eller hvis trykfoden er ble-
vet drejet om ophangningspunktet 10. En siAdan drej-
ning er endvidere begrznset af udformningen af armen
2, der er fastgjort i punktet 10 mellem de to plade-
elementer, der udger trykfoden 1. P& den del, der er
beliggende uden for selve trykfoden 1 er armen brede-
re end afstanden imellem de to pladeelementer, idet
denne tykkelsesforskel er opndet ved udformning af en
reces 21 pa begge sider af armens nederste del. I den
i fig. 3 wvist stilling tillader recesserne 21 en
opadrette drejning af trykfodens forreste del (til
venstre i fig. 3), men ikke en modsatrettet drejning.
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Pickupelementet 4 er drejeligt fastgjort i
trykfoden 1 sdledes, at storstedelen af pickupelemen-
tet er beliggende mellem de to pladeelementer. Pick-
upelementet 4 er udformet, sa kun en lille del 4a ra-
ger ud under trykfodens glideflade 5. I den modsatte
ende 4b er pickupelementet forbundet med en fjeder
13, der trakker i pickupelementet, s& pickupdelen 4a
tvinges ud af &bningen 11 i trykfoden. Ner ved fjede-
rens fastgerelsespunkt er pickupelementet 4 udformet
til kontakt med et bevagelsesdetekteringsmiddel 9,
her ved at pickupelementets endeflade 14 er i hoved-
sagen vandret 1 normalstillingen.

Nar pickupdelen 4a meder et ribben og dermed
tvinges op trykfoden 1, kommer den til at st& i den
stilling, der er vist med punkterede linjer. Fjederen
13 er da strakt, og kontakten imellem pickupelemen-
tets endeflade 14 og bevegelsesdetekteringsmidlet 9
er afbrudt.

Den i fig. la-1d og i fig. 3 vist udferelses-
form skal ikke betragtes som begrznsende for opfin-
delsen, idet variationer kan tznkes. For eksempel kan
pickupelementet udformes forskydeligt i stedet for
drejeligt og tilbagestillingskraften kan opnas ved
hjelp af et magnetisk middel i stedet for en fjeder.
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PATENTI XRAV

1. Fremgangsmdde til positionsdetektering af
ribben i en del af en slagtekrop, kendeteg -
net ved, at en trykfod med en glideflade og baren-
de et mod en tilbagestillingskraft og i forhold til
glidefladen bevageligt pickupelement presses mod
overfladen af slagtekropdelen, medens denne holdes,
med en kraft der overstiger navnte tilbagestil-
lingskraft, at trykfoden og slagtekropdelen bevages i
forhold til hinanden med en relativ bevagelsesretning
péd tvars af ribbenene, at trykfodens og slagtekropde-
lens indbyrdes position detekteres, at bevagelse af
pickupelementet 1 forhold til trykfoden detekteres,
og at de to detekteringsresultater sammenholdes.

2. Fremgangsmdde ifelge krav 1, kende -
tegnet ved, at trykfoden presses mod overfladen
af slagtekropdelen med en i det vesentlige konstant
kraft.

3. Fremgangsmade ifelge et af de foregdende
krav, kendetegmnet wved, at trykfodens og
slagtekropdelens navnte bevegelse i forhold til hin-
anden opnas ved at slagtekropsdelen bevages, mens
trykfoden holdes i en bestemt position i forhold til
slagtekropdelens bevagelsesretning.

4. Fremgangsmade ifelge krav 3, kende -
tegnet ved, at slagtekropdelens position i for-
hold til trykfoden detekteres ved, at en fast positi-
oneret lysbom eller anden anordning pavirkes af slag-
tekropdelens forreste ende, og at positionen af slag-
tekropdelen bestemmes i dette ejeblik.

5. Fremgangsmade ifelge et af de foregaende
krav, kendetegnet ved, at bevzgelse af
pickupelementet i forhold til trykfoden detekteres
ved, at en del af pickupelementet eller et dermed
forbundet forbindelseselement ved bevagelsen bringes
i eller ud af kontakt med en analog eller digital
transducer.

6. Fremgangsmdde ifelge et af de foregdende
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krav, kendetegnet ved, at trykfoden lof-
tes op fra overfladen af slagtekropdelen, hvis der
ikke registreres bevagelser i pickupelementet, efter
at trykfoden og slagtekropdelen er bevzget en bestemt
afstand i forhold til hinanden.

7. Fremgangsmade ifelge krav 6, kende -
t egnet ved, at trykfoden leftes fra overfladen,
ndr der ikke er registreret bevegelse i pickupelemen-
tet over en afstand svarende til ca. fem gange den
gennemsnitlig ribbensafstand, foretrukket over en af-
stand pad ca. tre gange den gennemsnitlige ribbensaf-
stand.

8. Apparat til positionsdetektering af ribben i
en del af en slagtekrop, kendetegnet ved
midler til at holde slagtekropdelen, en trykfod med
en glideflade og b#zrende et mod en tilbagestil-
lingskraft og i forhold til glidefladen bevageligt
pickupelement, midler til at registrere bevagelse af
pickupelementet og midler til at presse trykfoden mod
slagtekropdelen og bevage trykfoden og slagtekropde-
len i forhold til hinanden samt bestemme deres rela-
tive position.

9. Apparat ifelge krav 8, kendeteg -
net ved, at trykfodens glideflade har en krum form
med en bort fra overfladen af slagtekropdelen rettet
forreste del set i forhold til trykfodens og slagte-
kropdelens gensidige bevagelse.

10. Apparat ifelge krav 8 eller 9, ke nd e -
t egnet ved, at pickupelementet er udformet som
en arm, der er drejeligt fastgjort i trykfoden sile-
des, at armens ene ende rager en smule ud under tryk-
fodens glideflade.

11. Apparat ifelge krav 10, kendeteg -
net ved, at tilbagestillingskraften pa& armen eoves
af en fjeder.

12. Apparat ifelge et af kravene 8-11, k e n -
detegnet wved, at midlerne til at registrere
bevagelse af pickupelementet omfatter en analog eller
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digital transducer.

13. Apparat ifelge et af kravene 8-12, k e n -
detegnet ved, at midlerne til at presse tryk-
foden mod slagtekropdelen omfatter en 1luftcylinder
eller lignende pneumatisk eller hydraulisk indret-
ning.

14. Apparat ifelge et af kravene 8-13, k e n -
detegnet ved, at midlerne til at bevage tryk-
foden og slagtekropdelen i forhold til hinanden om-
fatter en omkring en rygraddel hos slagtekropdelen
gribende transporter,

15. Apparat ifelge et af kravene 8-14, Xk e n -
detegnet ved, at midlerne til at bestemme po-
sitionen af slagtekropdelen omfatter en lysbom.
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