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@ Resumen:

Maquina para la extraccién automatica y clasificaciéon de
materiales reciclables basada en la tecnologia de vision
artificial. 2
La maquina consta de una cinta transportadora (1), un
sistema de visién (2), un sistema de extraccién (3), y un
armario de control (4).

La maquina por medio del sistema de vision identifica el
material a separar basandose en un atributo dimensio-
nal, de color o forma o una combinaciéon de los mismos
segun el tipo de material a separar. Un sistema de ex-
traccion que puede ser neumatico (soplado o aspiracion)
o por medio de robots y/o manipuladores conectados al

sistema de visién. Q
La maquina resuelve de forma satisfactoria el problema

de la separacién de algunos materiales reciclables que en
la actualidad se efectia manualmente como los metales
no ferromagnéticos, plasticos, vidrio, etc...

Asimismo la maquina mejora notablemente las condicio- FIG. 4
nes de salubridad de los operarios empleados en el pro-

ceso de seleccion y separacién de materiales reciclables.

ES 2 249 123 B1

Aviso: Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.

Venta de fasciculos: Oficina Espafiola de Patentes y Marcas. P° de la Castellana, 75 — 28071 Madrid



1 ES 2249 123 B1 2

DESCRIPCION

Maiquina para la extraccién automadtica y clasifica-
cién de materiales reciclables basada en la tecnologia
de vision artificial.

La presente invencion se refiere a la separacion y
clasificacién automatica por vision artificial de plasti-
cos, vidrio, metales y materiales reciclables en gene-
ral.

Actualmente este proceso se lleva a cabo manual-
mente por operarios que realizan estas operaciones de
separacion y seleccién en unas condiciones higiénico-
laborables y de salubridad muy deficientes.

Por otra parte al automatizar este proceso el ren-
dimiento del mismo mejora ostensiblemente.
Antecedentes de la invencion

Hasta la fecha la separacion de algunos materiales
reciclables se realiza de forma manual con el evidente
riesgo para la salud de los operarios.

Por otra parte, algunos sistemas actuales automati-
cos de separacion se basan en las técnicas empleadas
desde hace muchos afios en la minerfa, que involu-
cran el uso de agentes tensioactivos, empleo de una
cantidad excesiva de agua, etc..., con el consiguiente
perjuicio medio ambiental.

Es por ello que esta maquina viene a resolver de
forma automatica y fiable el proceso de separacion y
clasificacion de materiales reciclables, con evidentes
mejoras en las condiciones de salubridad del proce-
so productivo y con una eliminacién de la contami-
nacién medio ambiental debido a los procesos de se-
leccion basados en las técnicas tradicionales de sepa-
racién por flotacién y diferencias de densidad de los
materiales.

Descripcion de la invencion

La maquina consta esencialmente de una cinta
transportadora, un sistema de vision, un sistema de
extraccion y un armario de control donde esta ubicada
la electrénica y el sistema informatico para el proce-
sado de las imagenes.

La méquina por medio del sistema de vision iden-
tifica el material a separar basdndose en un atributo
dimensional, de color o de forma, o bien una combi-
nacién de los mismos dependiendo del tipo de mate-
rial a separar.

El sistema de extraccién puede ser neumatico bien
por soplado o por aspiracion segiin la granulometria
del material a separar.

Por otra parte el sistema de extraccion puede con-
sistir en robots o manipuladores cuyos movimientos
se determinan desde el sistema de vision.

La eleccién del sistema de extraccion dependera

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

de las caracteristicas y granulometria de los materia-
les a separar.

El armario de control dispone de monitor con pan-
talla tictil donde se registran el nimero de piezas se-
paradas y se visualizan estadisticas por turnos, el tipo
de material que se estd separando, etc...

La cinta transportadora dispone de motor con va-
riador de frecuencia para ajustar las diferentes veloci-
dades de marcha segin el tipo de material a separar.

El sistema de vision estd ubicado en armario es-
tanco y dispone de un sistema de control automati-
co de la temperatura que garantiza un funcionamiento
correcto y estable de los sistemas electrénicos.

Breve descripcion de los dibujos

Para facilitar la comprensién de lo descrito en la
presente memoria se acompaifian unos dibujos en los
que, tan s6lo a titulo de ejemplo se presenta un caso
practico de realizacién de la maquina para la separa-
cién de materiales reciclables basada en la tecnologia
de visi6n artificial.

La figura 1 es una vista de alzado frontal de la ma-
quina en la que se aprecia el armario de control (4), el
monitor (5) y el material a separar (6).

La figura 2 es una vista lateral de la maquina.

La figura 3 es una vista en planta de la maquina.

La figura 4 es una perspectiva que se adjunta para
facilitar aun mas la comprension y en la que se aprecia
la disposicién espacial relativa de las diferentes partes
de la maquina.

Descripcion de una realizaciéon preferida

La maquina consta de una bancada mecanica (7)
que soporta el sistema de tracciéon formado por una
cinta transportadora con motorreductor (1) mandado
por un variador de frecuencia para poder regular la
velocidad de paso del material.

La maquina consta del recinto donde va instalado
el sistema de visién (2) y el sistema de iluminacién.
Este recinto dispone de control automético de tempe-
ratura.

El armario de control aloja el sistema informatico
y la electrénica que gobierna el mecanismo de extrac-
cion.

El mecanismo de extraccion (3) en una realizacién
preferida consta de unos sopladores neumaticos que
son regulados por vélvulas electroneumaticas gober-
nadas por el sistema electrénico y el sistema de vi-
sidn.

El sistema se completa con un calderin (8) para
almacenamiento de aire a presion y dos tolvas sepa-
radoras (9) para recoger en una de ellas el material
separado y en la otra el resto del material.
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REIVINDICACIONES

1. Méquina para la extraccion automadtica y clasifi-
cacion de materiales reciclables basada en la tecnolo-
gia de vision artificial que consta de cdmaras digitales
megapixel 3CCD en color, armario de control hermé-
tico antipolvo IP65 y control automético de tempe-
ratura. La cinta transportadora va accionada por un
motorreductor con variador de frecuencia para poder
variar la velocidad de la misma.

2. Méquina para la extraccion automadtica y clasi-
ficacién de materiales reciclables basada en la tecno-
logia de vision artificial, segiin reivindicacién 1, ca-
racterizada por el hecho de que el sistema de vision
artificial puede tener una o varias cdmaras en blanco
y negro y/o color segtn el tipo de material a separar.

3. Méquina para la extraccién automadtica y clasi-
ficacién de materiales reciclables basada en la tecno-
logia de vision artificial, segiin reivindicacién 1, ca-
racterizada por el hecho de disponer de un recin-
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to estanco para alojamiento del sistema de visién y
del sistema de iluminacién con control automatico de
temperatura.

4. Méquina para la extraccidn automdtica y clasi-
ficacién de materiales reciclables basada en la tecno-
logia de visién artificial, segiin reivindicacion 1, ca-
racterizada por el hecho de disponer de un sistema
de traccién y transporte del material con motorreduc-
tor accionado por variador de frecuencia para regular
la velocidad de paso del material.

5. Méquina para la extraccién automadtica y clasifi-
cacién de materiales reciclables basada en la tecnolo-
gia de vision artificial, segtin reivindicacién 1, carac-
terizada por el hecho de disponer de un sistema de
extraccion neumadtico por soplado o aspiracioén segtin
sea el tipo de material a separar.

El sistema de extraccién segtn el tipo de materia-
les a separar puede estar formado también por robots
y/o manipuladores mandados por el sistema de vision.
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