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DESCRIPCION
Procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de elevacién-inclinacién y dispositivo de elevacidn-inclinacion

La invencién se refiere a un procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de elevacién-inclinacién para un
vehiculo de recogida de residuos y a un dispositivo de elevacidn-inclinacién para un vehiculo de recogida de residuos.
Los dispositivos de elevacién-inclinacién de los vehiculos de recogida de residuos funcionan por regla general de
forma hidraulica. Las bombas necesarias para el funcionamiento estan conectadas operativamente, por ejemplo, al
accionamiento del vehiculo de recogida de residuos o son accionadas por un motor eléctrico. A este respecto, se
utilizan, por ejemplo, bombas constantes o bombas de deteccidén de carga. El documento DE 42 43 578 A1 describe
un sistema de deteccidén de carga para un vehiculo de recogida de residuos propulsado por un motor diésel y en el
que la bomba funciona en funcién de las necesidades. El documento WO 2020234437 A2 divulga un procedimiento
para el funcionamiento de un dispositivo de elevacién-inclinacién seguin el predmbulo de la reivindicacién 1, y un
dispositivo de elevacién-inclinacién segun el predmbulo de la reivindicacion 9.

En general, una operacién de vaciado se desarrolla de la siguiente manera. Un operario de la recogida de residuos
coloca un contenedor de residuos en el alojamiento de contenedor del dispositivo de elevacidn-inclinacién o se coloca
el vehiculo de recogida de residuos sobre el contenedor de residuos, de modo que el contenedor se pueda recoger
automaticamente. A continuacion, el operario de la recogida de residuos inicia la operacién de vaciado pulsando un
interruptor o el alojamiento de contenedor aloja autométicamente el contenedor de residuos. Es deseable un
comportamiento de respuesta breve del dispositivo de elevacién-inclinacién, para que el tiempo del ciclo de vaciado
sea lo mas corto posible. Esto significa que la operacién de vaciado comienza inmediatamente después de accionar
el interruptor o inmediatamente después de colocar el contenedor delante del alojamiento de contenedor.

Para garantizar esto, es posible hacer funcionar la bomba hidraulica con un caudal constante a través del sistema
hidraulico. Esto significa que el dispositivo de elevacién-inclinacién se puede utilizar en cualquier momento. Esto
significa que incluso en momentos en los que no tiene lugar un vaciado, hay un consumo constante de energia sin
ninguna utilidad, ya sea por el acoplamiento constante de la bomba a la transmisién del vehiculo o por el
funcionamiento constante de un motor eléctrico. Alternativamente, se puede acoplar una bomba a la transmisién solo
cuando hay una operacién de vaciado pendiente. Sin embargo, esto genera un retraso de tiempo hasta que comienza
la operacién de vaciado y el comportamiento de respuesta empeora. Lo mismo se cumple, por ejemplo, si primero es
necesario arrancar un motor eléctrico o pivotar una bomba con sensor de carga.

El objetivo de la presente invencién es proponer un procedimiento que se ajuste a las necesidades y que ahorre
energia para el funcionamiento de un dispositivo de elevacidén-inclinacién, asi como un correspondiente dispositivo de
elevacidn-inclinacién. La parte procedimental del objetivo se resuelve mediante un procedimiento con las
caracteristicas de la reivindicacion 1, la parte referida al objeto se resuelve mediante un dispositivo de elevacién-
inclinacién con las caracteristicas de la reivindicacion 9. Disefios ventajosos de la invencién son objeto de las
reivindicaciones dependientes 2 a 8 0 10.

La invencién se refiere a un procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de elevacién-inclinacién para un
vehiculo de recogida de residuos con las siguientes etapas:

. vigilar un espacio delante del alojamiento de contenedor de un dispositivo de elevacién-inclinacién mediante
al menos un equipo sensor,

. detectar un contenedor de residuos en el espacio delante del alojamiento de contenedor,

. establecer el estado de espera de al menos una bomba hidraulica para el funcionamiento del dispositivo de
elevacidn-inclinacién antes de que el contenedor de residuos esté disponible delante del alojamiento de contenedor.

Segun la invencién, se vigila mediante sensores el espacio delante de un alojamiento de contenedor de un dispositivo
de elevacién-inclinacién. El respectivo vehiculo puede ser un cargador trasero, un cargador lateral o un cargador
frontal, de modo que, en funcidn de ello, se vigilan diferentes espacios en relacién con el vehiculo.

Los sensores pueden ser sensores ultrasénicos, sensores de radar, sensores laser, sensores de infrarrojos, camaras,
dispositivos de iméagenes tridimensionales y similares. Solo se puede utilizar a este respecto un tipo de sensor o
también se pueden utilizar diferentes tipos de sensores también en equipos sensores independientes. Esto Gltimo lleva
ventajosamente a una vigilancia redundante del espacio delante del alojamiento de contenedor.

Tan pronto como el equipo sensor detecte un contenedor de residuos en el espacio que se ha de vigilar, se establece
mediante un control el estado de espera.

El reconocimiento del contenedor de residuos puede significar, por ejemplo, que el equipo sensor identifica
concretamente el contenedor de residuos como tal o que reconoce una marca en el contenedor de residuos o detecta
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una sefial de radio que emana del contenedor de residuos, o que detecta la direccién de movimiento y/o la velocidad
de un objeto o una persona y, a partir de ello, se determina la presencia de un contenedor de residuos.

El estado de espera se alcanza cuando el alojamiento de contenedor del dispositivo de elevacién-inclinacién se puede
mover por el sistema hidraulico, necesario para el funcionamiento del dispositivo. En concreto, esto significa, por
ejemplo, que en la transmisién del vehiculo de recogida de residuos esta acoplada una bomba constante o que una
bomba de caudal variable esta ajustada a la velocidad o al desplazamiento necesarios o que un motor eléctrico ha
comenzado a trabajar para el funcionamiento de la bomba.

Esto significa que la bomba se lleva a un estado listo para el funcionamiento en el periodo de tiempo entre el
reconocimiento del contenedor de recogida de residuos y su puesta a disposicién antes de la recogida del contenedor.
Esto reduce el tiempo de retardo al iniciar la operacidén de vaciado. Preferiblemente, la operacién de vaciado comienza
inmediatamente después de que el contenedor de residuos esté disponible.

En el funcionamiento manual del dispositivo de elevacidn-inclinacién, el sistema hidraulico dispone inmediatamente
del caudal volumétrico necesario cuando se pulsa el interruptor correspondiente y la operacién de vaciado comienza
inmediatamente. Incluso en el caso de un vaciado automético, el alojamiento de contenedor se mueve sin demora.
Esto acorta los tiempos del ciclo de vaciado y hace que las condiciones de trabajo sean mas eficientes.

Ademas, no es necesario dejar la bomba con un caudal volumétrico constante y necesario para el funcionamiento. Por
el contrario, la bomba solo se pone en funcionamiento cuando es necesario, o que ahorra energia.

Colocar el contenedor de residuos delante del alojamiento de contenedor no significa solo posicionar manualmente el
contenedor delante del alojamiento de contenedor. En el marco de la invencién, esto también significa que el
contenedor estéa dispuesto, por ejemplo, suspendido, en el alojamiento de contenedor. Sin embargo, también debe
entenderse que, por ejemplo, en el caso de cargadores laterales y cargadores frontales, el vehiculo de recogida de
residuos esté posicionado de tal manera, que el contenedor de residuos se encuentra delante del alojamiento de
contenedor del dispositivo de elevacién-inclinacién y, dado el caso, este puede alojarlo y vaciarlo autométicamente.

El estado de espera se establece preferiblemente mediante un control conectado al equipo sensor que conmuta la
bomba al estado de espera, tan pronto como se detecta el contenedor de residuos.

Preferiblemente, la bomba hidraulica se lleva a un estado de reposo después de la operacién de vaciado del
contenedor de residuos. Un estado de reposo significa, por ejemplo, que la bomba hidrdulica esta desacoplada de la
transmisién del vehiculo de recogida de residuos o que el motor eléctrico previsto para el funcionamiento esta apagado.
Esto puede tener lugar de forma automatica, cuando el ciclo de vaciado ha finalizado o cuando el equipo sensor
detecta que el contenedor de residuos ha salido de nuevo del espacio delante del alojamiento de contenedor.

Un perfeccionamiento ventajoso de la invencién prevé que se reconozca el tipo de contenedor de residuos. Por un
lado, esto puede tener lugar registrando e interpretando directamente el contorno del contenedor de residuos.
Alternativamente, el tipo de contenedor de residuos también se puede consultar mediante una marca o un transmisor.
Preferiblemente, a este respecto se utiliza el mismo equipo sensor que para detectar el contenedor de residuos en el
espacio delante del alojamiento de contenedor. También es posible consultar el tipo de contenedor de residuos en
funcién de su ubicacidén desde una base de datos en el vehiculo o mediante una solucién en la nube.

De manera especialmente preferida, el estado de espera se establece en funcién del tipo de contenedor de residuos.
En funcidén de la necesidad asociada al tipo de contenedor de residuos, se puede seleccionar el estado de espera de
la bomba hidraulica. Por tanto, el vaciado de un contenedor de residuos pequefio requiere menos energia que un
contenedor grande. Pero a este respecto también se pueden tener en cuenta en cada caso diferentes fracciones de
residuos por peso. Dependiendo del tipo de contenedor de residuos se ajusta una potencia determinada de la bomba
hidraulica. De esta manera, el dispositivo de elevacién-inclinacién puede funcionar segun las necesidades y de forma
energéticamente eficiente en funcidn del tipo de contenedor de residuos.

A continuacién de esto, la operaciéon de arranque del accionamiento de la bomba hidraulica también cambia en
términos de tiempo, lo cual debe tenerse en cuenta al establecer el estado de espera, ya que la operacién de arranque
ha de comenzar en diferentes momentos en funcién del caso, para alcanzar el estado de espera cuando el contenedor
de residuos se pone a disposicién delante del alojamiento de contenedor.

Algunos vehiculos de recogida de residuos disponen de alojamientos de contenedor divididos, que se usan por
separado para contenedores de residuos pequefios y conjuntamente para contenedores grandes. También en este
caso el reconocimiento del tipo lleva a controlar de manera selectiva los sistemas hidraulicos necesarios.

Otra forma de realizacidn prevé que se reconozca el peso esperado del contenedor de residuos. El peso esperado se
puede calcular a este respecto a partir de los datos del sensor relativos al tipo de contenedor de residuos, por ejemplo,
tomando como base el llenado méximo o medio con una determinada fraccién de residuos. También se pueden utilizar
los valores de experiencia almacenados en bases de datos y asociados a contenedores de residuos especificos.
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De manera especialmente preferida, el estado de espera se ajusta en funcién del peso esperado del contenedor de
residuos. Esto también significa que el dispositivo de elevacién-inclinacién funciona segun las necesidades y de forma
energéticamente eficiente, ya que la bomba solo proporciona en cada caso la potencia necesaria.

Ademas, preferiblemente esta previsto que la necesidad de potencia se reajuste después del inicio del ciclo de vaciado.
Si el pesaje real durante el ciclo de vaciado muestra que se requiere mas o menos energia, esto se puede reajustar
mediante una rutina de control adecuada y asi la necesidad se puede abordar aiin mejor.

En otro disefio preferido del procedimiento esta previsto que se detecte la direccién del movimiento y/o la velocidad
del contenedor de residuos con respecto al vehiculo de recogida de residuos. Por un lado, esto puede tener lugar
registrando e interpretando directamente el contorno del contenedor de residuos. Alternativamente, el tipo de
contenedor de residuos también se puede consultar mediante una marca o un transmisor. Preferiblemente, a este
respecto se utiliza el mismo equipo sensor que para detectar el contenedor de residuos en el espacio delante del
alojamiento de contenedor.

Al reconocer la direccién del movimiento y/o la velocidad del contenedor de residuos, se puede reconocer que el
contenedor de residuos realmente se mueve hacia un alojamiento de contenedor. Esto evita que se también active el
estado de espera cuando un contenedor de residuos o incluso una persona se mueve solo por el espacio vigilado.
Esto lleva a que el estado de espera solo se establezca cuando los datos de sensor indican que debe realizarse una
operacién de vaciado. Si el vehiculo de recogida de residuos dispone de varios alojamientos de contenedor que
también se pueden utilizar independientemente entre si, a partir de la direccién de movimiento y/o de la velocidad del
contenedor de residuos también se puede determinar qué alojamiento de contenedor se debe utilizar. De este modo,
se puede controlar de forma especifica el sistema hidraulico correspondiente.

De manera especialmente preferida, el estado de espera se establece en funcién de la direccién de movimiento y/o
de la velocidad del contenedor de residuos. Los datos del sensor se pueden utilizar para calcular cuando estara
disponible el contenedor de residuos delante del alojamiento de contenedor. Por lo tanto, el establecimiento del estado
de espera se puede controlar de tal manera, que la diferencia de tiempo para su disposicién sea lo mas pequefia
posible. De este modo, el dispositivo de elevacidn-inclinacién también funciona de forma mas eficiente.

Ademas, la invencién se refiere a un dispositivo de elevacidn-inclinaciéon para un vehiculo de recogida de residuos con
un equipo sensor, que vigila un espacio situado delante de un alojamiento de contenedor del dispositivo de elevacién-
inclinacién, con un control conectado al equipo sensor, que estd configurado para poner la al menos una bomba
hidraulica en un estado de espera para el funcionamiento del dispositivo de elevacion-inclinacién tan pronto como el
equipo sensor detecte un contenedor de residuos en el espacio vigilado, de modo que se establezca el estado de
espera antes de que el contenedor de residuos esté dispuesto delante del alojamiento de contenedor.

El equipo sensor puede estar configurado en forma de sensores ultrasénicos, sensores de radar, sensores laser,
sensores de infrarrojos, camaras, dispositivos para la obtencién de imégenes tridimensionales y similares. Esta
disefiado para identificar concretamente un contenedor de residuos como tal o para detectar una sefial de radio que
emana del contenedor de residuos o para detectar la direccion del movimiento y la velocidad de un objeto y, a partir
de ello, concluir la presencia de un contenedor de residuos. Solo se puede utilizar a este respecto un tipo de sensor o
también se pueden utilizar diferentes tipos de sensores también en equipos sensores independientes. Esto Gltimo lleva
ventajosamente a una vigilancia redundante del espacio delante del alojamiento de contenedor.

La presencia del contenedor de residuos en el espacio vigilado se interpreta en el sentido de que se debe realizar una
operacién de vaciado del contenedor de residuos. De este modo se acopla, por ejemplo, una bomba constante a través
de un sistema de control en la transmisién del vehiculo de recogida de residuos o se ajusta una bomba de caudal
variable a la velocidad requerida, o se pone en marcha un motor eléctrico para hacer funcionar la bomba. En el
momento en que el contenedor de residuos esta dispuesto delante del alojamiento de contenedor, la bomba hidraulica
proporciona la potencia necesaria para que el alojamiento de contenedor pueda moverse por medio del sistema
hidraulico. Debido a que la bomba ya se pone en marcha durante el posicionamiento delante del alojamiento de
contenedor, la operacién de vaciado puede comenzar inmediatamente y sin demora. Ademés, esto es independiente
de si la operacién de vaciado se inicia de forma manual o automatica. El contenedor de residuos se puede colocar
activamente delante del alojamiento de contenedor, pero el vehiculo de recogida de residuos también se puede
controlar y posicionar de manera que el contenedor de residuos se encuentre delante del alojamiento de contenedor.

Con respecto a otras caracteristicas y ventajas de este dispositivo, también se hace referencia a las explicaciones en
relacién con el procedimiento descrito anteriormente.

El dispositivo de elevacidn-inclinacién segln la invencién se caracteriza por que la bomba hidraulica solo se acciona
cuando es necesario. Al mismo tiempo se acorta la duracién del ciclo de una operacién de vaciado. Esto hace que el
dispositivo de elevacién-inclinacién sea mas econdémico y eficiente.
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En una forma de realizacién de la invencién, esté previsto un elemento de accionamiento que esté conectado o puede
establecer una conexién operativa con la bomba hidraulica. A este respecto, se trata, por ejemplo, de un motor de
combustion interna que puede acoplarse a la bomba mediante una transmisién o de un motor eléctrico que acciona la
bomba.

Preferiblemente, el equipo sensor esta configurado para reconocer el tipo de contenedor de residuos.

Ademas, el equipo sensor estd configurado preferiblemente para detectar el peso esperado del contenedor de
residuos.

En ambos casos, se puede ajustar con mayor precisién la demanda de potencia de la bomba hidraulica, como ya se
ha explicado anteriormente, en relacién con el procedimiento segln la invencién. Esto también contribuye al
funcionamiento eficiente del dispositivo de elevacidn-inclinacion.

Este mejora alin mas si, de manera especialmente preferida, el control esta configurado para ajustar el estado de
espera en funcidn del tipo y peso esperado del contenedor de residuos.

Otro disefio de la invencidn prevé que el equipo sensor esté configurado para detectar la direccién del movimiento y/o
la velocidad del contenedor de residuos.

De manera especialmente preferida, el control esta configurado para ajustar el estado de espera en funcién de la
direccién de movimiento y/o de la velocidad del contenedor de residuos.

La ventaja de las formas de realizacién anteriormente mencionadas es, en particular, mejorar la eficiencia y la
economicidad del dispositivo de elevacion-inclinacién. También, se pueden encontrar més detalles al respecto en las
explicaciones pertinentes en relaciéon con el procedimiento segln la invencién.

De la siguiente descripcién de figuras se desprenden otras caracteristicas de la invencién. La figura muestra un
dispositivo 1 de elevacién-inclinacién segun la invencion. Este esté dispuesto en la parte trasera 2 de un vehiculo de
recogida de residuos que, por lo demas, no se representa en detalle. Presenta un alojamiento 3 de contenedor, en el
que se pueden alojar contenedores 4 de residuos con ayuda de un peine. En este ejemplo de realizacion, esta previsto
un alojamiento 3 de contenedor dividido, en el que se pueden alojar dos contenedores 4 de residuos pequefios con
una capacidad de aproximadamente 340 litros 0 un contenedor 4 de residuos grande con una capacidad de 1100 litros
o mas. En el primer caso, las dos partes del alojamiento 3 de contenedor se accionan por separado; en el segundo
caso, las dos partes del alojamiento 3 de contenedor se accionan simultaneamente.

Un espacio 5 situado delante del soporte 3 del recipiente se vigila mediante dispositivos 6, 7 sensores. Tan pronto
como se detecte un contenedor 4 de residuos en el espacio 5 vigilado, se pone en estado de espera una bomba
hidraulica para el funcionamiento del dispositivo 1 de elevacidn-inclinacién.

Un primer equipo 6 sensor esta disefiado como equipo sensor lidar y esta dispuesto encima del alojamiento 3 de
contenedor. Un segundo equipo 7 sensor esta disefiado como equipo sensor ultrasénico y esta dispuesto a ambos
lados del alojamiento 3 de contenedor. El primer equipo 6 sensor y el segundo equipo 7 sensor se pueden usar juntos
para vigilar el espacio 5 y asi permitir una deteccién redundante. Sin embargo, segln la invencién solo se puede
utilizar uno de los dos equipos 6, 7 sensores.

El espacio 5 vigilado en cada caso esta representado por los conos de deteccién de los equipos 6, 7 sensores.

En una primera variante, en la correspondiente transmisién estd acoplada una bomba constante, que es accionada
por el motor de combustién del vehiculo de recogida de residuos. La circulacién del fluido hidraulico a través del
sistema hidraulico comienza con el acoplamiento, lo que significa que el motor no tiene que proporcionar
continuamente la potencia necesaria. Esto ahorra combustible. Lleva algun tiempo hasta que el sistema hidraulico
esté operativo debido al comportamiento de arranque del sistema. Este periodo de puesta en marcha se sitta en el
periodo de tiempo entre la deteccién del contenedor 4 de residuos y la puesta a disposicién del contenedor 4 de
residuos delante del alojamiento 3 de contenedor. Esto se lleva a cabo de manera que, el estado de espera del
dispositivo 1 de elevacién-inclinaciéon se establece antes de que el contenedor 4 de residuos esté disponible delante
del alojamiento 3 de contenedor. Esto significa que el operador del dispositivo 1 de elevacidn-inclinacién ya no nota
un retardo de tiempo cuando inicia la operacién de vaciado del contenedor 4 de residuos en funcionamiento manual
mediante un interruptor manual o cuando la operacién de vaciado comienza automaticamente con la puesta a
disposicién del contenedor 4 de residuos.

La bomba se acopla a través de un control, que recibe los datos de los equipos 6, 7 sensores y luego inicia el
acoplamiento.

En otra variante, la bomba hidraulica se acciona por un motor eléctrico. EI motor eléctrico solo se pone en marcha
cuando se detecta un contenedor 4 de residuos en el espacio 5. Este motor también presenta una demora en el
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arranque, de modo que el sistema hidraulico solo entra en funcionamiento después de unos segundos. Este retardo
temporal también se compensa con la puesta en marcha del sistema mientras se dispone el contenedor 4 de residuos
delante del alojamiento 3 de contenedor, de modo que el ciclo de vaciado puede comenzar inmediatamente después
de su puesta a disposicion.

Mediante este procedimiento y este disefio, el sistema hidraulico solo se acciona cuando es necesario, es decir,
cuando realmente es necesario vaciar un contenedor 4 de residuos. Ventajosamente, el dispositivo 1 de elevacion-
inclinacién funciona ahorrando energia y, por tanto, costes, y es cémodo para el usuario.

Los equipos 6, 7 sensores también estan configurados para reconocer el tipo de contenedor 4 de residuos. En la figura
se muestra un contenedor 4 de residuos pequefio. Esto significa que solo se ha de utilizar una parte del alojamiento 3
de contenedor dividido y, por tanto, solo el sistema hidraulico correspondiente. Por tanto, el control solo activa la
bomba hidraulica asociada y la pone en estado de espera. De este modo, el dispositivo de elevacién-inclinacién se
utiliza segun las necesidades y de forma eficiente. Si se detecta un contenedor 4 de residuos grande, se activan ambas
partes del alojamiento 3 de contenedor y los sistemas hidraulicos o bombas hidraulicas necesarios se ponen en estado
de espera.

Nlameros de referencia

1 Dispositivo de elevacién y basculacidn

2 Parte trasera de un vehiculo de recogida de residuos
3 Alojamiento de contenedor

4 Contenedor de residuos

5 Espacio

6 Primer equipo sensor

7 Segundo equipo sensor
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REIVINDICACIONES

Procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo (1) de elevacidén-inclinaciéon para un vehiculo de
recogida de residuos con las siguientes etapas:

svigilar un espacio (5) delante del alojamiento (3) de contenedor de un dispositivo de elevacién-
inclinacién (1) mediante al menos un equipo (6,7) sensor,
«detectar un contenedor (4) de residuos en el espacio (5) delante del alojamiento (3) de contenedor,

caracterizado por que el procedimiento también comprende la siguiente etapa:

sestablecer el estado de espera de al menos una bomba hidraulica para el funcionamiento del
dispositivo (1) de elevacién-inclinacién antes de que el contenedor de residuos esté disponible
delante del alojamiento de contenedor.

Procedimiento segln la reivindicacién 1, caracterizado por que, una vez que el contenedor (4) de residuos
esta disponible, se inicia sin retardo una operacién de vaciado del contenedor (4) de residuos.

Procedimiento segun la reivindicacién 1 o 2, caracterizado por que la bomba hidraulica se lleva a un estado
de reposo después de una operacién de vaciado del contenedor (4) de residuos.

Procedimiento segln una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que se reconoce el tipo de
contenedor (4) de residuos.

Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que se reconoce el peso
esperado del contenedor (4) de residuos.

Procedimiento segun la reivindicacién 4 o 5, caracterizado por que el estado de espera se establece
dependiendo del tipo o el peso esperado del contenedor (4) de residuos.

Procedimiento segln una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que se detecta la direccién
del movimiento y/o la velocidad del contenedor (4) de residuos con respecto al vehiculo de recogida de
residuos.

Procedimiento segln la reivindicacién 7, caracterizado por que el estado de espera se establece
dependiendo de la direccién de movimiento y/o la velocidad del contenedor (4) de residuos.

Dispositivo (1) de elevacién-inclinacién para un vehiculo de recogida de residuos con un equipo (6,7) sensor
que vigila un espacio (5) situado delante de un alojamiento (3) de contenedor del dispositivo (1) de elevacién-
inclinacién, con un control conectado al equipo (6,7) sensor conectado al control y con al menos una bomba
hidraulica para accionar el dispositivo (1) de elevacién-inclinacién, caracterizado por que el control esta
configurado para poner la al menos una bomba hidraulica en un estado de espera tan pronto como el equipo
(6,7) sensor detecte un contenedor (4) de residuos en el espacio (5) vigilado, de modo que se establezca el
estado de espera antes de que el contenedor (4) de residuos esté dispuesto delante del alojamiento (3) de
contenedor.

Dispositivo (10) de elevacién-inclinaciéon segun la reivindicacién 9, caracterizado por que esté previsto un
elemento de accionamiento que est4 conectado o puede establecer una conexién operativa con la bomba
hidraulica.
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