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Robotsortering — Varfor och vad ar mojligt? ="
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Robotsortering — Hur kom vi hit? Lo

* Hur borjade det? g;f;f;f;f;f;f;f;f;g;
» Varfor ville vi bygga en robot?
* Var star vi idag? s
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OP Gruppen o

» OP Gruppen levererar idag maskiner och tjanster for RS

atervinning SO




OP Tankar S

» OPs kunder boérjade fraga efter mer avancerade I6sningar BRI

» Sortering ar vagen till atervinning — 6kade avsattning RS



Princip S

» FOor att effektivt sortera behover materialet vara homogent B
» Materialet behdver vara matbart och greppbart
> Férbehandling ett maste! s






Princip s
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Sensorer i

» Ingen enskild sensor klarar jobbet RS

> Metallsensor
> Avbildningssensor mhmnin

> Al (optisk kamera) BRI






Hyperspekiral R
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Material med vanlig kamera Spektralklassade material oo



Optisk kamera

> Al
> ldentifiera objekt




Metallsensor e

» Induktiv sensor
> Kanner av metaller, men kan inte skilja pa dessa









+ Sexrobotar
+ Standard kan vi plocka 6 kg s

 Tva fraktioner per robot Ll



» Hus eller container i
» Kontroll pa alla parametrar BEEEHHHNN

» Enkel anslutning PIERR

>F|yttbar B









Vad sorterar vi? e
>Byggmaterial

> Plast, tra, betong, sten, frigolit, metal ROORENONE

> Objekt o
> Skor, spolar S
» Kan tranas till till det mesta BRI



Kapacitet B

» Systemet levereras med sex robotar Ll

> Allt beror pa vikten och forbehandlingen S



Nasta steg e

» Metallsorting i

> Libs, XRF S

> Oka kapaciteten B



