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Virksomhedsbeskrivelse 1
1.1 Organisation og arbejdsområder

NGI A/S er en virksomhed der ligger i Nørresundby hvor der produceres komponenter til

fødevare-, medicinal- og maskinindustrien. Komponenterne til især fødevare- og medicinalin-

dustrien har højere krav om hygiejne og derfor er NGI komponenter certi�ceret i henhold til 3-A

hygiejne standard 88-00 og EHEDG hygiejne standard TYPE EL-CLASS 1. Derudover vægtes

kompatibilitet og �eksibilitet højt hos NGI. Kompatibiliteten sikrer at produkter såsom maskin-

sko, lejehuse og hjul kan integreres problemfrit i eksisterende produktioner. Fleksibiliteten træder

i kraft med udviklingen af specialdesignede komponenter hvis standardløsningerne ikke opfylder

kundens behov.

Figur 1.1. Certi�ceret Hygiejnisk Ma-

skinsko XH105-M36. [NGI]

Det kan være at kunden skal bruge en hygiejne certi�ceret

maskinsko, (se �gur 1.1) i en størrelse som ikke indgår i

standardløsningerne. Sælgerne tager kontakt til kunden og

�nder ud af hvilke speci�kationer kunden har til maskin-

skoen. Herefter sendes kravspeci�kationen til indbakken

i teknisk afdeling. Maskinskoen tilpasses kundens behov

ved for eksempel at ændre diameteren på gevindstangen.

Når teknisk afdeling er færdig med at designe maskinskoen

sendes ordren ud i produktionen.

Ved produktionen af maskinsko starter bunden af maskin-

skoen i stans afdelingen. Et rundt emne med hul i mid-

ten, standses og presses til en skål. Skålen transporteres til

primer-afdelingen hvor skålen lakeres med en over�adebe-

handling der muliggør at gummi kan binde sig til den. Når den lakerede skål er tør, transporteres

den ned til gummi støbe-afdelingen hvilket ses, som den grønne pil på �gur 1.2. I skålen støbes en

bund af vulkaniseret gummi som sikrer en vibrationsdæmpende skridsikker fod til maskinskoen.

I gummiet indsættes der et kugleled, hvor gevindstangen kan fastsættes. Kugleleddet muliggøre
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1.1. Organisation og arbejdsområder Aalborg Universitet

at gevindstangens hældning kan ændres, hvilket sørger for at maskinskoen står plant på gulvet.

Når gummiet er støbt i skålen transporteres den til pakke-afdelingen.

Gevindstangen fræses i CNC-afdelingen ud fra en solid stang. Gevindstangen har en kugleformet

bund der muliggøre at den kan fastsættes i kugleleddet. Når gevindstangen er færdig transporteres

den også til pakke-afdelingen.

Den sidste del af en hygiejnisk maskinsko er det hygiejniske hylster der beskytter gevindet for

snavs og andet. Dette hylster samles i bearings-afdelingen og transporteres til pakke-afdelingen.

Her samles maskinskoen og sendes ud til kunden.

I dette eksempel for maskinskoen skal der bruges lang tid på at fragte komponenter og materialer

frem og tilbage mellem afdelingerne. Det samme er tilfældet med de �este andre komponenter

som NGI producerer. Denne tid kunne være brugt mere e�ektivt andre steder.

Figur 1.2. Layout over robottens rute igennem produktionen

Derfor implementeres der en MiR100 robot hvis opgave er at automatisere transporten af

komponenter fra bearings-afdelingen og ned til pakkeafdelingen, ved hjælp af den afmærkede

røde rute der kan ses på �gur 1.2. Komponenterne som robotten skal fragte indebærer alt fra

bolte og møtrikker til hygiejniske lejehuse. Efter a�everingen af komponenter i pakke-afdelingen

skal den have tomme kasser med tilbage igen til bearings-afdelingen.
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Problemanalyse 2
2.1 Indledende Problemformulering

Hvordan implementeres MiR100 robotten til e�ektivt og sikkert at fragte komponenter fra

bearings- til pakkeafdelingen, og retur?

2.2 MiR100

MiR100 robotten er en del af "Mobile industrial Robots"autonome mobile robotter (AMR).

Tallet 100 i MiR100 beskriver robottens løftekapacitet på100 kg, hvilket gør den til den mindste

AMR fra MiR. MiR100 robotten er designet til sikkert samarbejde med mennesker og undgåelse

af forhindringer hvilket den opnår med et 360 graders sikkerhedsfelt. Robotterne er skalerbare,

hvilket vil sige at der er nemt at tilføje �ere MiR robotter til en "�eet". Når de er en del af samme

�åde snakker de sammen med hinanden og kan derfor planlægge ruterne så der ikke fremkommer

tra�kprop. Robotterne er �eksible i forhold til arbejdsopgaver eftersom de kan tilpasses med

forskellige topmoduler. Der er moduler såsom en krog til at �ytte bure eller et hæve-sænkemodul

der bruges til autonom af- og pålæsning.[MiR]

2.3 Problemer med MiR100 robotten

Inden dette projekt begyndte havde MiR100 robotten stået stille i et par år. Dette forsagede

at der var lidt problemer ved opstart af robotten. Lithium batteriet på robotten var dødt efter

at have stået stille for land tid uden opladning. Dette blev skiftet til et nyt lithium batteri og

efterfølgende var der strøm til robotten.

Ved forsøg af opstart af robotten viste motorcontrolleren en fejlkode om en kortslutning. Alle

forbindelserne der gik ind og ud af motorcontrolleren blev testet og der blev ikke fundet nogle

kortslutninger.

Motorcontrolleren blev afmonteret og monteret igen. Herefter gav den en fejlkode om lav

inputspænding. MiR's tekniske support mente at motorcontrolleren højst sandsynligt var gået
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2.4. Mapping Aalborg Universitet

i stykker. Som et sidste forsøg på at �kse den blev den afmonteret, skilt ad og rengjort indeni.

Efter den blev monteret igen virkede den �nt og MiR100 robotten var køreklar.

2.4 Mapping

Før at MiR100 robotten kan navigere rundt i arbejdsmiljøet skal det scannes først. Når robotten

kører rundt og scanner kaldes det for mapping. Alle fysiske forhindringer som detekteres på kortet

optages som vægge. De forhindringer som ikke er vægge, kan fjernes bagefter under redigeringen.

I redigeringen fjernes også andet støj eftersom robotten navigere bedst i et rent kort (se �gur

2.1).[Robots, 2020]

(a) Kort med støj.[Robots, 2020] (b) Rent kort.[Robots, 2020]

Figur 2.1. Kort med støj til venstre og det rene kort til højre.

På kortene i �gur 2.1 er væggene slettet der hvor dynamiske forhindringer har stået, såsom vogne

mm. De grå områder på kortet er steder hvor robotten tror den ikke kan køre fordi der har stået

nogle forhindringer under mapping processen. Eftersom dynamiske forhindringer ikke altid vil

stå der, fjernes de tilhørende grå områder. Til sidst er væggene tegnet op med en solid tyk streg

så robotten har nemmere ved at opfange dem.[Robots, 2020]
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