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cpara qué?

Proceso Economico Medioambiental Social

* Control de procesos e Adecuacion de los e Optimizacion de * Transparencia.
hacia Planta 4.0. contratos. CONSUMOS. « Impulso de Smart

* Mayor efectividad y e Optimizacion de la * Incremento de los Territories
calidad de materiales gestion de balance. objetivos de reciclado.

i e Campanas dirigidas.
E— | * Optimizacion de los « Gestion del cambio.
* Digitalizacion de la planes de inversion.

planta.
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Indicador de la eficiencia general de planta

TIEMPO REAL OPERATIVO VELOCIDAD REAL UNIDADES VALIDAS

TIEMPO PLANIFICADO VELOCIDAD PLANIFICADA TOTAL UNIDADES PRODUCIDAS
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OEE ;cémo captar la informacion?

SOFTWARE DE GESTION DE LA PRODUCCION

e o
_ e— e
meeralio s
e=sil el
3 &= [ p=- | =2
e = =
L food P s evaa Lamia gt

e At | g AT

PR (e
|

- v

¥ Captor3
. e en
* -

s |

prosemia | Ondmes rab. | SO | pounorzaci Coldod  earabidad | S mgats i
. : o | s
:;c-—-um"g(mn— | SR | ER | Captor3
Crear mweve bele en pueste LINEA (LIW) . 1270072008 824
ot raee
- &
wmcx o
"o o " | [
% 127002000 % 10w | 2amw0ne |
ot
S fehe Comidod Ammacin Ubicacion Y
]
L S

|

arsde: CALPET | parnts

.l 0 Pornde P (4) | 1 Porade P (4) | 8y (o)
|

varas | arade: cALMIX
L‘wmnu) |

& Ul Figuee
o Edicibn

2!
SIMULATIO
TOO!

Caractenizacien material

[ ———
- Previsin de entradas

Equipos suxiliares

%) Ayuda

Nomiwe de usuario:

Nombre del proyecto:

VARIACION ()

SIMULADOR DE DISENO

& Uifigure

| Archive Edicion

Tewer

2
Ecoembes SIMULATION
TOO!

& Resullados gensrales

ARCHIVO DE CARACTERIZACION MATERIAL E| Enfrada_1
ESTANDAR PLANTA 4 h —
ARO REFERENCIA 2018 % EDTAR HOJA Inslabacian alictica
TIFQ DE RECOGIDA Igld | & Castes Manisnimsinta

Formulas de paga
VARIACION RECOGIDA MENSUAL

Nombre de usuario:  Tewer
Mombre el proyecto:  Ecosmbes
EQUIFOS ¥ ESTRUCTURAS COSTES INVERSION

i s INVERSIGH TOT EQUIPOS FLIOS So180.0

fmucTiRas INVERSIGN TOT CBRA CIMIL s e

PASARELAS

INVERSIGN TOT EQUIPDS MOVILES s000m.0
TRANSPORTE MAGUINARSE.
TOTAL INVERSIONES RS

WONE. + PUESTA £ MARGHA .

GTROS CONCEPTOS
‘COSTES INVERSION
IN5T ELECTROCA 0
EQ MOVILES
FERMSOS ¥ LICENCIAS
Q. FUC
osRACMIL 2001857,
EQUIFDS MOVILES ==
EQUPO | UND COSTE
1o mecirico P asom)| OBRACIVIL
e . 200000
Generar informe e planta




OEE ;co6mo captar la informacién?

Planta Piloto Logrono , Controlador Entrada Planta

Latitud: 424632
Longitud: -246102
Basculas Instaladas: 3

11/18/2019 13:01:19

o, i - = - T - -
| Cntraga/Sailta Sin emparejar

rm
L
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[} Datos noenviados a Olanet
Matricula: D131GYG
Peso: 38740 kg

Lectura automatica de matriculas

11/18/28191

Entr
® Dato
¥ Dato

Matricula: 2
Peso: 2912(

Analizadores de red para el calculo de la disponibilidad

Planta de seleccion de envases de Peralta

Ultimos datos medidos: 02/10/2019 6:00:00 - 02/10/2019 14:00:00

10/10/2019 6:00:00

Disponibilidad Linea

0,94

Disponibilidad Linea actual

0,72

Eficiencia Planta

0,31

Q Planta

0,84
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¢qué buscamos?

Digitalizacion de las caracterizaciones de residuos.

Deteccion en continuo y tiempo real de la tipologia de los residuos y de la
composicion del flujo de éstos mediante técnicas de vision artificial y deep

learning.
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cqué esy cdmo funciona?

Sistema para identificacion y estimacién del peso del residuo compuesto por dos camaras y un laser

Volumen del residuo
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PESO, VOLUMEN Y MATERIAL DEL
RESIDUO
Céamara Hiperespectral ::

Camara Lineal
RGB
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Ejemplo real

Laser Camara Hiperespectral Camara Lineal RGB
VOLUMEN + MATERIAL + OBJETO
PESO
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C:/Users/FSM/Desktop/pack-AI-V4.mp4

Muchas Gracias



