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MOTIVACE VYZKUMU A VYVOJE
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VyuZiti efektivnich logistickych konceptt a digitalizovaného nakladani s odpady u recyklatort

Zavedeni automatizovanych robotickych reSeni pro tridéni a zpracovani odpadu

vv/

Vyhnout se reSenim, kde vyssi mira opétovného pouZziti/recyklace vede k vyssi uhlikové stopé.

* Recyklacni centra s vyuzitim kamer a monitoringem stopy odpadu.
« Automatizace tfidéni smésného SDO — semimobilni robotické reseni pro dotfidovani.
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ROZPOZNAVANI SDO | Lokalizace a rozpoznavani
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ROZPOZNAVANI SDO | Segmentace (vice fragmentd najednou)
Masky skutecnych hodnot

Ceramics Conrrate

Metoda U-Net pro segmentaci
snimku
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ROZPOZNAVANI SDO | Segmentace (vice fragmentt najednou) —
Pranik nad sjednocenim (loU)
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Class Mean Jol’

Ceramics Concrete

AAC 0.943
Asphalt 0.865 Highest fal/

Ceramics 0.935

Concrete 0.767
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ROZPOZNAVANI SDO | Segmentace (vice fragmentd najednou) —
pouziti ResNet pro klasifikaci

AAC Ceramics Concrete

Aocaracy: 95.34%

Model Accuracy (%)

Incorrect Prediction

CNN 85.9%
GB 92.3%
MLP 91.3%

ResNet 935.3%
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ROZPOZNAVANI SDO | Podrobnéj$i vysvétleni
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Automated Solutions for
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DIGITAL TECHNOLOGIES, MANAGEMENT,
PROCESSING AND ENVIRONMENTAL ASSESSMENT
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ROZPOZNAVANI SDO | Zajisténi mineralniho odpadu opakovanym /|
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ROZPOZNAVANI SDO | Hyperspektralni snimkovani

* Z dalSiho experimentalniho vyvoje byly vyloueny: hmotnosti
elementu, ultrazvukové senzory, jiné kontaktni senzory

Subeets
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ROZPOZNAVANI SDO | Hyperspektraini snimkovani
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Automatizovana roboticka linka pro off-site dotrideni SDO

Umela inteligence pro tridéni a sbér SDO
* Generovani datového souboru odpadu spoleCnosti RECSO na zakladé NIR a RGB (asfaltovy recyklat,
lepenka, keramika, beton, cihly, dfevo, malta, sadrokarton, sklo)

* Modely Al trénované na datech NIR pro klasifikaci riznych druht odpadu

Ve

. Integrace modelu AI do I’IdICIhO systemu robotl a experlmentalnl ovéereni
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Automatizovana roboticka linka pro off-site dotrideni SDO

Rozpoznani predméta a roboticky sbér

« Software pro pfredbézné zpracovani pfi kombinovaném systému strojového vnimani NIR + 2D + 3D.

* Integrace Al do procesu robotického sberu.

* Synchronizace 3D kamery a robotického ramene.

* Vypocet optimalni polohy a orientace uchopeni pro 2prstové klesté (aby nedoslo k jejich posSkozeni).
* Integrace nového algoritmu pro vypocet polohy uchopeni do procesu fizeni robota.

Vypocet aktualni polohy pri sbéru, vhodny pro
,Symetrické“ objekty

0

VylepsSeni: vypocet
polohy pri sbéru,
optimalizace polohy

100 prstd, orientace a vysky
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Automatizovana roboticka linka pro off-site dotrideni SDO

Seber a odhod’: provozné otestovano
* Je namodelovana trajektorie parabolického pohybu odpadu.

* Modelovan i linearni pohyb robota s ohledem na profil zrychleni a omezeni pracovniho prostoru.

* Optimalni kombinace uhlu a rychlosti hodu vypocitana online, aby se ,propojily“ pohybové schopnosti
robota a volny let objektu => dosahlo se tak cilového boxu.

* Implementace demonstrovana s odpadnimi pfedméty ze dfeva a betonu - je funkéni.
* Pouzivany jsou dvouprstové Celisti a rozviji se kombinace s vakuovou pfisavkou.
ZjisSténa omezeni:
* dostupny prostor nad pasem pro vertikalni pohyb == pfevazné horizontalni pohyb == snizena rychlost a
zrychleni

« vykonem CPU robota pro vypocet optimalizace v realném Case.

ZlepSeni Casu je dosazeno tim, ze otevieni klesti (0,4 s) se provadi béhem pohybu, misto aby bylo nutné
cekat nad boxem odhozu.
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