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Description

Titre de I'invention : Basculeur de conteneur a simple pivot pour
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véhicule de collecte

Domaine technique

La présente invention est relative a un basculeur de conteneur pour véhicule de
collecte, et notamment de collecte des déchets, prévu pour assurer le déchargement du
contenu d’un conteneur dans une benne regue a 1’arriere d’un véhicule de collecte,

ainsi qu’un véhicule de collecte équipée d’un tel basculeur.

Technique antérieure

De facon connue, un véhicule de collecte, employé notamment pour le ramassage de
déchets, comporte une benne positionnée a I’arricre dudit véhicule, et est avanta-
geusement équipé d’un basculeur, configuré pour saisir un conteneur, au niveau d’une
levre entourant I’ouverture de déversement du conteneur, et pour basculer ledit
conteneur par rapport a la benne, de sorte a entrainer le déversement du contenu du
conteneur, sous I’effet de la gravité, dans ladite benne au travers d’une ouverture
ménagée dans ladite benne.

Un tel basculeur comporte généralement un support, {ixé sur une partie du véhicule
de collecte, et notamment sur le chéissis dudit véhicule, et un bras, recevant au niveau
d’une de ses extrémités un moyen de préhension d’au moins un conteneur, ledit bras
étant articulé par rapport au support, de sorte que ledit bras effectue un mouvement par
rapport au support tel que le conteneur passe d’une position sensiblement verticale en
appui sur le sol, a une position de déversement, dans laquelle I’ouverture de dé-
versement du conteneur se retrouve au-dessus de ladite benne et le conteneur se
retrouve dans une position telle que son contenu tombe dans la benne, au travers de son
ouverture, entrainé par la gravité.

De facon bien connue, I’ouverture est ménagée dans la benne de sorte a s’étendre
dans un plan sensiblement vertical. Dans ce cas, et lorsque 1’ouverture est en partie in-
férieure de la benne, il peut étre prévu que ledit bras du basculeur soit articulé au
support par I’intermédiaire d’une simple liaison pivot, le moyen de préhension étant
configuré de sorte a se retrouver positionné a proximité de I’axe de la liaison pivot, et
afin d’éviter que le contenu du conteneur ne se déverse hors de la benne lors de sa
course entre sa position en appui sur le sol a sa position de déversement dans la benne,
sous I’effet notamment de la gravité.

Alternativement, I’ouverture peut étre ménagée dans la benne, en partie supérieure de
la benne, a une hauteur de 1’ordre de 3 metres par rapport au sol et de sorte a s’étendre

dans un plan sensiblement horizontal, par exemple dans le cas ot ledit véhicule de
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collecte est prévu pour réaliser une collecte sélective, nécessitant I’emploi d’une benne
avec une pluralité de cheminées sensiblement verticales ménagées dans la benne, afin
de faciliter le guidage des éléments dans la benne.

Selon une telle alternative, ledit bras du basculeur est articulé au support par
I’intermédiaire d’une liaison a la cinématique complexe, comprenant par exemple une
pluralité de bielles articulées entre elles, afin de permettre le passage du conteneur de
sa position en appui sur le sol a sa position de déversement de son contenu dans la
benne, dans laquelle il va se trouver au-dessus de la benne, et en s’assurant que le
contenu du conteneur ne se déverse pas hors de la benne lors de sa course entre ces
deux positions, notamment sous I’effet de la gravité. Une telle cinématique est ainsi
utilisée pour assurer le retournement du conteneur, seulement lorsque le conteneur
arrive au droit d’une cheminée. Autrement dit, par cette cinématique complexe,
distincte d’une simple rotation, on évite de déverser les produits contenus dans le
conteneur en dehors de cette cheminée en retardant le retournement du conteneur, lors
de la montée du conteneur par rapport a la benne.

Selon les constations de I'inventeur, la liaison a la cinématique complexe de
I’articulation entre le bras du basculeur et le support peut nuire a la fiabilité du
basculeur, notamment en raison des nombreuses bielles qui composent une telle
liaison, et représente un cofit de fabrication, de fonctionnement et d’entretien
important.

Egalement, que le basculeur soit destiné a déverser les produits du conteneur dans
une ouverture s’étendant selon la verticale, en partie inférieure de la benne, sen-
siblement a hauteur d’homme ou une ouverture s’étendant selon un plan horizontale,
en partie sup€rieure de la benne a une hauteur de 1’ordre de 3 metres, les basculeurs de
I’état de la technique ne permettent pas toujours de vider des conteneurs dont les
produits contenus forment un talus, ou sont tassés a I’intérieur du conteneur. Dans un
tel cas, cela oblige de prévoir une fonction supplémentaire permettant I’exécution de
brefs allers-retours du conteneur dans sa position de fin de course haute, typiquement
par I’'intermédiaire de plusieurs appuis sur un bouton de commande du basculeur par
un opérateur.

Selon les constatations des inventeurs, les produits non vidés lors de la premiere fin
de course du basculeur constituent un probléme a I’origine d’une perte de temps lors de
la collecte.

Probleme technique

L’objectif de I’invention est donc de proposer un basculeur de conteneur pour
véhicule de collecte, comprenant une benne avec une ouverture supérieure s’étendant
dans un plan sensiblement horizontal, a la fiabilité améliorée et au cofit de revient, de

fonctionnement et d’entretien réduit.
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Un autre objectif de I’invention est de proposer un tel basculeur favorisant, voire ga-
rantissant, un déversement de I’intégralité du contenu du conteneur dans la benne, et
sans nécessiter d’intervention d’un opérateur.

Exposé de l'invention

Il est proposé un basculeur, configuré pour effectuer le déversement du contenu d’un
conteneur muni d’une levre saillante avec une face supérieure et une face inférieure,
entourant 1’ouverture de déversement du conteneur, comprenant :

- un support destiné a étre fixé sur une partie d’un véhicule de collecte équipé d’une
benne comprenant une ouverture supérieure s’étendant dans un plan sensiblement ho-
rizontal, ledit support étant prévu pour étre fixé a proximité de ladite ouverture de la
benne,

- un bras, comprenant deux extrémités longitudinales, monté pivotant sur ledit
support par I’intermédiaire d’une articulation pivotante d’axe A au niveau d’une
premicre extrémité longitudinale, ledit bras étant équipé d’un contre-peigne, configuré
pour venir appuyer contre la face supérieure de la 1evre de 1’ouverture de déversement
du conteneur, ledit contre-peigne étant positionné dans une position intermédiaire sur
ledit bras entre la premicre extrémité longitudinale et la deuxieme extrémité longi-
tudinale, a une distance supérieure a 40 cm de I’axe A, de préférence comprise entre 50
cm et 80 cm, et d’au moins un rouleau, configuré pour recevoir en appui une paroi
latérale du conteneur, positionné au niveau de la deuxi¢me extrémité longitudinale du
bras,

- un actionneur configuré pour entrainer le pivotement du bras par rapport au support
autour dudit axe A,

- un peigne, monté mobile en coulissement par rapport au bras, selon une direction
sensiblement longitudinale du bras, et configuré pour venir appuyer contre la face in-
férieure de ladite leévre de 1’ouverture de déversement du conteneur,

- un actionneur configuré pour entrainer le coulissement du peigne par rapport au
bras selon ladite direction sensiblement longitudinale du bras,

- un moyen de commande reli€s auxdits actionneurs.

Selon I’invention, ledit peigne et ledit contre-peigne sont configurés pour venir
enserrer ladite levre de I’ouverture de déversement du conteneur afin d’assurer le sou-
levement et le maintien du conteneur sur le bras.

Selon I’invention, le moyen de commande est configuré de sorte a piloter lesdits ac-
tionneurs afin d’entrainer le coulissement du peigne par rapport au bras et le pi-
votement du bras par rapport au support afin de permettre le déversement du contenu
du conteneur dans la benne au travers de ladite ouverture de la benne, avec les étapes :

(a) coulissement du peigne par rapport au bras, jusqu’a ce que le contre-peigne se
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retrouve en appui contre la face supérieure de la 1evre de 1’ouverture de déversement
du conteneur et le peigne se retrouve en appui contre la face inférieure de la levre de
I’ouverture de déversement du conteneur, dans une position initiale du bras pour
laquelle le bras demeure orienté selon un angle sensiblement nul par rapport a la
verticale,

(b) pivotement du bras par rapport au support depuis sa position initiale et mise en
ceuvre d’une accélération du bras par rapport au support, au moins a partir d’une
position intermédiaire du bras, dans laquelle le bras définit un angle compris entre 70°
et 90° par rapport a la verticale, et jusqu’a une position de fin de course du bras, dans
laquelle le bras définit un angle compris entre 120° et 160° par rapport a la verticale,
de telle sorte que le contenu du conteneur est maintenu dans le conteneur entre la
position intermédiaire et la position de fin de course du bras par 1’accélération du
conteneur par rapport au support entre ladite position intermédiaire du bras et la
position de fin de course du bras,

(c) freinage hydraulique du bras par rapport au support, lorsque le bras se trouve dans
ladite position de fin de course, de maniere a provoquer 1’éjection du contenu du
conteneur dans la benne, au travers de I’ouverture de la benne.

Selon des caractéristiques optionnelles de 1’invention, prises seules ou en com-
binaison :

- le moyen de commande et/ou ledit actionneur entrainant le pivotement du bras par
rapport au support sont configurés de sorte qu’au cours de I’étape (b), entre ladite
position intermédiaire et la position de fin de course du bras :

. Paccélération linéaire du bras par rapport au support au niveau du contre-peigne est
comprise entre 1,5 m.s-2 et 5 m.s-2, et

. la vitesse linéaire du bras par rapport au support au niveau du contre-peigne est
comprise entre 1 m.s-1 et 3 m.s-1 ;

- le moyen de commande et ledit actionneur entrainant le pivotement du bras par
rapport au support sont configurés de sorte qu’au cours de I’étape (b), entre la position
initiale et la position intermédiaire du bras, le bras est pivoté par rapport au support,
avec :

. Paccélération linéaire du bras par rapport au support au niveau du contre-peigne in-
férieure a 0,5 m.s2, et

. la vitesse linéaire du bras par rapport au support au niveau du contre-peigne in-
férieure a 1,5 m.s*;

- le moyen de commande et/ou ledit actionneur entrainant le pivotement du bras par
rapport au support sont configurés de sorte que la vitesse linéaire du bras par rapport
au support au niveau du contre-peigne, a la fin de I’étape (b), est comprise entre 2 m.s!

et3m.s';
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- ledit actionneur entrainant le pivotement du bras par rapport au support comprend un
vérin avec un corps recevant en coulissement un piston, le corps du vérin comprenant
un étranglement, configuré pour assurer le freinage du piston par rapport au corps afin
de réaliser le freinage hydraulique de I’étape (c) ;

- le moyen de commande et/ou ledit actionneur entrainant le coulissement du peigne
par rapport au bras sont configurés de sorte que la course de coulissement du peigne
par rapport au bras au cours de I’étape (a) est comprise entre 30cm et 1m, par exemple
50cm ;

- la distance entre I’axe A de ’articulation et le contre-peigne du bras est comprise

entre 50 cm et 80 cm.
L’invention concerne également un véhicule de collecte comprenant :

- une benne munie d’une ouverture supérieure s’étendant dans un plan sensiblement
horizontal,

- un basculeur selon I’invention, dont le support est fixé sur une partie du véhicule a
proximité de ladite ouverture supérieure de la benne.
Breve description des dessins

D’autres caractéristiques, détails et avantages de I’invention apparaitront a la lecture
de la description détaillée ci-apres, et a I’analyse des dessins annexés, sur lesquels :
Fig. 1

[fig.1] montre une vue en perspective d’un basculeur selon un mode de réalisation
conforme a I’'invention, dans une configuration initiale,
Fig. 2

[fig.2] montre une vue de c6té du basculeur de la figure 1, dans ladite configuration
initiale,
Fig. 3

[fig.3] montre une vue de c6té€ du basculeur de la figure 1, dans une premiere confi-
guration intermédiaire, dans laquelle le peigne a été coulissé par rapport au contre-
peigne, de sorte a maintenir et a soulever un conteneur par I’intermédiaire de sa levre,
Fig. 4

[fig.4] montre une vue de c6t€ du basculeur de la figure 1, dans une deuxieme confi-
guration intermédiaire, dans laquelle le bras a été pivoté par rapport au support de sorte
a se retrouver dans une position telle que le conteneur se trouve a un angle d’environs
80° par rapport a la verticale,
Fig. 5

[fig.5] montre une vue de c6té€ du basculeur de la figure 1, dans une configuration
finale, dans laquelle le bras a été pivoté par rapport au support de sorte a se retrouver

dans une position telle que le conteneur se trouve a un angle d’environs 130° par
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rapport a la verticale,
Fig. 6a

[fig.6a] montre un graphique représentant 1’évolution de la vitesse linéaire du bras
par rapport au support au niveau du contre-peigne lors du passage de la de la premiere
configuration intermédiaire a la configuration finale,
Fig. 6b

[fig.6b] montre un graphique représentant I’évolution de 1’accélération linéaire du
bras par rapport au support au niveau du contre-peigne lors du passage de la de la
premiere configuration intermédiaire a la configuration finale.
Fig. 7

[fig.7] montre une vue en perspective d’un véhicule de collecte destiné a €tre équipé

du basculeur de la figure 1.

Description des modes de réalisation

Les dessins et la description ci-apres contiennent, pour I’essentiel, des éléments de
caractere certain. Ils pourront donc non seulement servir a mieux faire comprendre la
présente invention, mais aussi contribuer a sa définition, le cas échéant.

Dans I’ensemble de la présente demande, et comme visible sur les exemples de réa-
lisation des figures 1 a 5 et 7, I’'Horizontale H désigne la direction horizontale de
I’espace et la verticale V désigne la direction verticale de 1’espace.

L’invention concerne un basculeur 1 pour effectuer le déversement du contenu d’un
conteneur 10 muni d’une levre 11 saillante avec une face supérieure FS11 et une face
inférieure F112, entourant 1’ouverture de déversement 12 du conteneur 10,
comprenant :

- un support 2 destiné a €tre {ixé sur une partie d’un véhicule de collecte 100 équipé
d’une benne 101 comprenant une ouverture supérieure 102 s’étendant dans un plan
sensiblement horizontal, ledit support 2 étant prévu pour étre fixé a proximité de ladite
ouverture 102 de la benne 101,

- un bras 3, comprenant deux extrémités longitudinales 31, 32, monté pivotant sur
ledit support 2 par I’intermédiaire d’une articulation pivotante 4 d’axe A au niveau
d’une premiere extrémité longitudinale 31, ledit bras 3 étant équipé d’un contre-peigne
33, configuré pour venir appuyer contre la face supérieure FS11 de la levre 11 de
I’ouverture de déversement 12 du conteneur 10, ledit contre-peigne 33 étant positionné
dans une position intermédiaire sur ledit bras 3 entre la premicre extrémité longi-
tudinale 31 et la deuxieme extrémité longitudinale 32, a une distance D33 supérieure a
40 cm de I’axe A, de préférence comprise entre 50 cm et 80 cm, et d’au moins un
rouleau 34, configuré pour recevoir en appui une paroi latérale 13 du conteneur 10, po-

sitionn€ au niveau de la deuxieme extrémité longitudinale 32 du bras 3,
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- un actionneur 5 configuré pour entrainer le pivotement du bras 3 par rapport au
support 2 autour dudit axe A,

- un peigne 6, monté mobile en coulissement par rapport au bras 3, selon une direction
sensiblement longitudinale L3 du bras 3, et configuré pour venir appuyer contre la face
inférieure FI11 de ladite levre 11 de 1’ouverture de déversement 12 du conteneur 10,

- un actionneur 7 configuré pour entrainer le coulissement du peigne 6 par rapport au
bras 3 selon ladite direction sensiblement longitudinale L3 du bras 3,

- un moyen de commande reli€s auxdits actionneurs 5, 7.

Selon I’invention, ledit peigne 6 et ledit contre-peigne 33 sont configurés pour venir
enserrer ladite levre 11 de I’ouverture de déversement 12 du conteneur 10 afin
d’assurer le soulevement et le maintien du conteneur 10 sur le bras 3.

Selon I’invention, le moyen de commande est configuré de sorte a piloter lesdits ac-
tionneurs 5, 7 afin d’entrainer le coulissement du peigne 6 par rapport au bras 3 et le
pivotement du bras 3 par rapport au support 2 afin de permettre le déversement du
contenu du conteneur 10 dans la benne 101 au travers de ladite ouverture 102 de la
benne 101, avec les étapes :

(a) coulissement du peigne 6 par rapport au bras 3, jusqu’a ce que le contre-peigne 33
se retrouve en appui contre la face supérieure FS11 de la levre 11 de I'ouverture de dé-
versement 12 du conteneur 10 et le peigne 6 se retrouve en appui contre la face in-
férieure FI11 de la Ievre de 1’ouverture de déversement 12 du conteneur 10, dans une
position initiale du bras 3 pour laquelle le bras 3 demeure orienté selon un angle sen-
siblement nul par rapport a la verticale V,

(b) pivotement du bras 3 par rapport au support 2 depuis sa position initiale et mise
en ceuvre d’une accélération du bras 3 par rapport au support 2, au moins a partir d’une
position intermédiaire dans laquelle le bras 3 définit un angle compris entre 70° et 90°
par rapport a la verticale V jusqu’a une position de fin de course du bras 3, dans
laquelle le bras 3 définit un angle compris entre 120° et 160° par rapport a la verticale
V, de telle sorte que le contenu du conteneur 10 est maintenu dans le conteneur 10
entre la position intermédiaire et la position de fin de course du bras 3 par
I’accélération du conteneur 10 entre ladite position intermédiaire du bras 3 et la
position de fin de course du bras 3,

(c) freinage hydraulique du bras 3 par rapport au support 2, lorsque le bras 3 se
trouve dans ladite position de fin de course, de maniere a provoquer I’éjection du
contenu du conteneur 10 dans la benne 101, au travers de I’ouverture de la benne 102.

Ainsi, griace au basculeur 1 selon I’invention, comme visible plus particulierement
sur I’exemple de réalisation de la figure 5, le conteneur 10 peut étre mis dans une
position telle qu’il va se retrouver au-dessus de I’ouverture 102 de la benne 101 du

camion de collecte 100, avec son ouverture de déversement 12 au-dessus de ladite
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ouverture 102 de la benne 101, pour que son contenu se déverse intégralement au
travers de ladite ouverture 102 de la benne 101, avec le bras 3 articulé au support 2 par
I’intermédiaire d’une simple liaison 4 d’axe A.

L’accélération linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne
33 est telle lors du pivotement du bras 3 par rapport au support 2 entre sa position in-
termédiaire et sa position de fin de course, et donc 1’accélération angulaire du
conteneur 10 par rapport au support 2, que le contenu du conteneur 10 demeure a
I’intérieur dudit conteneur 10, ladite accélération angulaire du bras 3 et donc du
conteneur 10 par rapport au support 2 générant un effort s’opposant a la gravité,
permettant de maintenir le contenu du conteneur 10 a I’intérieur de celui-ci, sans
risquer de s’échapper, lorsque le conteneur 10 se trouve dans une phase critique, avec
une position telle que I’ouverture de déversement 12 du conteneur 10 est orientée vers
le bas, avant que le bras 3 n’atteigne ladite position de fin de course, dans laquelle
I’ouverture de déversement 12 du conteneur 10 est au droit de I’ouverture 102 de la
benne 101.

Egalement, le freinage hydraulique au cours de I’étape (c), permet de générer une dé-
célération angulaire du bras 3, et donc du conteneur 10, par rapport au support 2 telle
qu’un effort va s’appliquer sur le contenu du conteneur 10, I’entrainant vers 1’extérieur
de celui-ci, permettant d’entrainer I’intégralité de celui-ci en dehors du conteneur 10 de
sorte a €tre déversé au travers de I’ouverture 102 de la benne 101.

Ainsi avec une articulation 4 sous forme d’un simple pivot d’axe A, il est obtenu un
basculeur 3 de conception particulierement simple par rapport aux basculeurs de I’état
de la technique, permettant d’assurer le déversement de I’intégralité du contenu d’un
conteneur 10 au travers d’une ouverture supérieure 102 d’une benne 101 d’un véhicule
de collecte 100, s’étendant dans un plan sensiblement horizontal, sans risquer de
déverser une partie du contenu du conteneur 10 en dehors de ladite benne 101, lors du
passage du conteneur de sa position initiale a sa position finale de déversement, et
malgré un bras de levier important entre 1’axe A de I’articulation 4 et le point de
fixation du conteneur 10 au bras 3, correspondant sensiblement a la distance D33 entre
I’axe A et le contre-peigne 33, permettant de faire passer le conteneur 10 au-dessus de
ladite benne 101, celui-ci se trouvant habituellement positionné derricre le véhicule de
collecte 100, avant que son contenu ne soit déversé dans ladite benne 101.

Le cofit de revient, de fonctionnement et d’entretien est nettement réduit par rapport
aux basculeurs de 1’état de la technique.

Egalement, comme le freinage hydraulique intervenant au cours de 1’étape (c) permet
que I’intégralité du contenu du conteneur 10 soit éjecté de celui-ci et déversé au travers
de I’ouverture supérieure 102 de la benne 101, et sans nécessiter de prévoir une

fonction supplémentaire permettant I’exécution de brefs allers-retours du conteneur 10
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dans la position de fin de course du bras 3..

Comme visible sur les exemples de réalisation des figures 2 a 5, I’actionneur 5 en-
trainant le pivotement du bras 3 par rapport au support 2 peut avantageusement €tre un
vérin 5.

Un deuxie¢me actionneur 5, par exemple un deuxieme vérin 5 peut étre prévu afin de
répartir I’effort exercé sur le bras 3 pour entrainer son pivotement par rapport au
support entre deux actionneurs 2 et/ou pour améliorer la précision de son déplacement
par rapport au support 2.

Comme visible également sur I’exemple de réalisation de la figure 1, I’actionneur 7
entrainant le coulissement du peigne 6 par rapport au bras 3 peut comprendre un
moteur coopérant avec un systeme vis/écrou.

Un deuxie¢me actionneur 7, par exemple un deuxieéme moteur coopérant avec un
deuxieme systeme vis/€crou peut étre prévu afin de répartir I’effort exercé sur le
peigne 6 pour entrainer son coulissement par rapport au bras 3 entre deux actionneurs
et/ou pour améliorer la précision de son déplacement par rapport bras 3.

Le moyen de commande peut par exemple comprendre un distributeur hydraulique,
piloté électroniquement, et/ou une €lectronique de commande.

Selon un mode de réalisation, ladite distance D33 entre 1’axe A de 1’articulation 4 et
le contre-peigne 33 du bras 3 est comprise entre 50 cm et 80 cm.

Cela permet, en plus de permettre le passage du conteneur 10 au-dessus de la benne
101, d’éviter que le conteneur 10 ne se retrouve trop haut par rapport a la benne 101,
lorsque le bras 3 se trouve dans sa position de fin de course, ce qui pourrai nuire a la
stabilit€é du véhicule de collecte 100.

Selon un mode de réalisation, le moyen de commande et/ou ledit actionneur 5 en-
trainant le pivotement du bras 3 par rapport au support 2 sont configurés de sorte qu’au
cours de I’étape (b) entre ladite position intermédiaire et la position de fin de course du
bras 3 :

- ’accélération linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne
33 est comprise entre 1,5 m.s? et 20 m.s2, et

- la vitesse linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne 33
est comprise entre 1 m.s! et 3,5 m.s'l.

Comme expliqué précédemment, une telle accélération linéaire du bras 3 par rapport
au support 2 au niveau du contre-peigne 33 permet de s’assurer que 1’accélération
angulaire du bras 3, et donc du conteneur 10, par rapport au support 2 soit telle que
celle-ci génere un effort sur le contenu du conteneur 10 lors de son passage de la
position initiale a la position de fin de course, le maintenant a 1’intérieur dudit
conteneur 10.

Sur le graphique représenté a la figure 6b, ladite étape (b) intervient entre 1,4 et 2s, et
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comme visible sur ladite figure 6b, 1’accélération linéaire du bras 3 par rapport au
support 2 au niveau du contre-peigne 33 peut étre croissante, de fagon sensiblement ex-
ponentielle, de sorte a augmenter de facon également sensiblement exponentielle
I’effort maintenant le contenu du conteneur 10 a 'intérieur de celui-ci au cours de
I’étape (b), et notamment plus 1’angle par rapport a la verticale du bras 3 augmente, et
donc plus le contenu du conteneur 10 risque de sortir par I’ouverture de déversement

12 du conteneur 10, entrainé par la gravité.

La vitesse linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne 33
comprise entre 1 m.s! et 3,5 m.s”!, permet de minimiser la durée de ladite étape (b),
pouvant avantageusement étre comprise entre 0,4 secondes et 0,8 secondes, de
préférence sensiblement €gale a 0,6 secondes, comme visible sur I’exemple de réa-
lisation de la figure 6b, et de parvenir a ladite accélération lin€aire comprise entre 1,5
m.s? et 20 m.s2.

Comme visible sur I’exemple de réalisation de la figure 6a, ladite vitesse linéaire du
bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne 33 peut également croitre
de facon sensiblement exponentielle au cours de ladite étape (b).

Selon un mode de réalisation, le moyen de commande et/ou ledit actionneur 5 en-
trainant le pivotement du bras 3 par rapport au support 2 sont configurés de sorte qu’au
cours de I’étape (b), entre la position initiale et la position intermédiaire du bras 3, le
bras 3 est pivoté par rapport au support 2, avec :

- ’accélération linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne
33 inférieure a 0,5 m.s?, et

- la vitesse linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne 33
inférieure a 1,5 m.s!.

Comme représenté sur les exemples de réalisation des figures 6a et 6b, ces accé-
lérations lin€aires et ces vitesses linéaires sont bien inférieures a celles mises en ceuvre
au cours de I’étape (b), lors du pivotement du bras 3 par rapport au support 2 entre sa
position intermédiaire et sa position de fin de course, car il n’y a pas de nécessité
d’avoir une accélération angulaire au du bras 3, et donc du conteneur 10, par rapport au
support 2 telle que le contenu du conteneur 10 demeure a I’intérieur de celui-ci, la
position de I’ouverture de déversement 12 du conteneur 10 empéchant que celui-ci soit
entrainé vers 1’extérieur du conteneur a cause de la gravité, comme visible sur les
exemples de réalisation des figures 3 et 4.

Comme visible sur les exemples de réalisation des figures 6a et 6b, le pivotement du
bras 3 entre sa position initiale et sa position intermédiaire intervenant entre 0 et 1,4
secondes, ladite accélération linéaire et ladite vitesse linéaire peuvent étre sensiblement
constantes ou varier faiblement au cours de celui-ci.

Selon un mode de réalisation, le moyen de commande et/ou ledit actionneur 5 en-
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trainant le pivotement du bras 3 par rapport au support 2 sont configurés de sorte que la
durée du pivotement du bras 3 entre sa position initiale et sa position intermédiaire, au
cours de I’étape (b), est comprise entre 1s et 1,5s.

Ceci est dii au fait que 1’accélération lin€aire et la vitesse linéaire du bras 3 par
rapport au support 2 au niveau du contre-peigne 33 sont réduites par rapport a celles
lors du pivotement du bras (3) par rapport au support (2) entre sa position intermédiaire
et sa position de fin course, ce qui permet de réduire la consommation énergétique
dudit actionneur 5 au cours de I’étape (a’).

Selon un mode de réalisation, le moyen de commande et/ou ledit actionneur 5 en-
trainant le pivotement du bras 3 par rapport au support 2 sont configurés de sorte que la
vitesse linéaire du bras 3 par rapport au support 2 au niveau du contre-peigne 33, a la
fin de I’étape (b), est comprise entre 2 m.s-1 et 3 m.s-1.

Grace a cette disposition avantageuse de 1’invention, la vitesse angulaire du bras 3, et
donc du conteneur 10, par rapport au support 2 est élevée au début de I’étape (c), et le
freinage hydraulique intervenant au cours de I’étape (c) engendre une décélération
angulaire brusque et importante du bras 3, et donc du conteneur 10, par rapport au
support 2, permettant la génération dudit effort permettant 1’éjection du contenu du
conteneur 10 hors de celui-ci, au travers de I’ouverture supérieur 102 de la benne 101
du véhicule de collecte 100.

Selon un mode de réalisation, ledit actionneur 5 entrainant le pivotement du bras 3
par rapport au support 2 comprend un vérin 5 avec un corps 51 recevant en cou-
lissement un piston 52, le corps du vérin 51 comprenant un étranglement, configuré
pour assurer le freinage du piston 52 par rapport au corps 51 afin de réaliser le freinage
hydraulique de I’étape (c).

L’ étranglement (non représenté) est positionné dans le corps 51 du vérin 5 a une
position correspondant a ladite position du piston 52 par rapport au corps 51 maté-
rialisant la fin de course du pivotement du bras 3 par rapport au support 2 a I’issue de
1’étape (b).

Un tel étranglement permet d’assurer mécaniquement, de fagon simple, le freinage
hydraulique de I’étape (c) en garantissant la décélération souhaitée du bras 3, et donc
du conteneur 10, par rapport au support 2, assurant 1’éjection du contenu du conteneur
10 au travers de I’ouverture de déversement 12 dudit conteneur 10.

Selon un mode de réalisation, le moyen de commande et/ou ledit actionneur 7 en-
trainant le coulissement du peigne 6 par rapport au bras 3 sont configurés de sorte que
la course de coulissement C6 du peigne 6 par rapport au bras 3 au cours de I’étape (a)
est comprise entre 30cm et 1m, par exemple 50 cm.

Comme visible par exemple sur I’exemple de réalisation de la figure 3, une telle

course de coulissement C6 du peigne 6 par rapport au bras 3, combinée a la distance
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D33 séparant I’axe A de I’articulation 4 du contre-peigne 33, supérieure a 50 cm
permet de s’assurer que le conteneur 10 puisse passer d’une position en appui sur le sol
a proximité€ du véhicule de collecte 100, dans la configuration initiale représentée par
exemple sur I’exemple de réalisation de la figure 2, a une position de déversement de
son contenu au travers de I’ouverture 102 de la benne 101 du véhicule de collecte 100,
dans la configuration finale, représentée par exemple sur I’exemple de réalisation de la
figure 5, en prévoyant un basculeur 1 de conception particulierement simple, prévoyant

un bras 3 articul€ au support 2 par une simple articulation 4 d’axe A.
L’invention concerne également un véhicule de collecte 100 comprenant :

- une benne 101 munie d’une ouverture supérieure 102 s’étendant dans un plan sen-
siblement horizontal,

- un basculeur 1 selon I’un des modes de réalisation décrits précédemment, dont le
support 2 est fixé sur une partie du véhicule 100 a proximité de ladite ouverture su-
périeure 102 de la benne 101.

Le support 2 du basculeur 1 peut par exemple étre fixé sur le chassis du véhicule de
collecte 100, afin de garantir la stabilité dudit support 2.

Un tel véhicule de collecte 100 peut par exemple étre un véhicule poids lourd
employé€ pour la collecte des déchets, destiné a recevoir des déchets stockés dans des
conteneurs 10.

Les avantages décrits précédemment concernant ledit basculeur 1 selon I’invention
s’appliquent également au véhicule de collecte 100 équipé d’un tel basculeur 1.

Naturellement, d’autres modes de réalisation auraient pu étre envisagés par I’Homme
du métier sans pour autant sortir du cadre de I’invention définie par les revendications
ci-apres.

Liste des signes de référence

1. Basculeur

2. Support

3. Bras

L3. Direction longitudinale

31. Premicre extrémité longitudinale

32. Deuxieme extrémité longitudinale

33. Contre-peigne

D33. Distance

34. Rouleau

4. Articulation

A. Axe

5. Actionneur/vérin
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51. Corps

52. Piston

6. Peigne

7. Actionneur

10. Conteneur

11. Levre

FI11. Face inférieure
FS11. Face supérieure
12. Ouverture

13. Paroi latérale

100. Véhicule de collecte
101. Benne

102. Ouverture supérieure
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Revendications

Basculeur (1), configuré pour effectuer le déversement du contenu d’un
conteneur (10) muni d’une levre (11) saillante avec une face supérieure
(FS11) et une face inférieure (FI11) , entourant I’ouverture de dé-
versement (12) du conteneur (10), comprenant :

- un support (2) destiné a étre fixé sur une partie d’un véhicule de
collecte (100) équipé d’une benne (101) comprenant une ouverture su-
périeure (102) s’étendant dans un plan sensiblement horizontal, ledit
support (2) étant prévu pour €tre fixé a proximité de ladite ouverture
(102) de 1a benne (101),

- un bras (3), comprenant deux extrémités longitudinales (31, 32), monté
pivotant sur ledit support (2) par I’intermédiaire d’une articulation
pivotante (4) d’axe (A) au niveau d’une premiere extrémité longi-
tudinale (31), ledit bras (3) étant équipé d’un contre-peigne (33),
configuré pour venir appuyer contre la face supérieure (FS11) de la
levre (11) de I'ouverture de déversement (12) du conteneur (10), ledit
contre-peigne (33) étant positionné dans une position intermédiaire sur
ledit bras (3) entre la premiere extrémité longitudinale (31) et la
deuxieme extrémité longitudinale (32), a une distance (D33) supérieure
a 40 cm de I’axe (A) et d’au moins un rouleau (34), configuré pour
recevoir en appui une paroi latérale (13) du conteneur (10), positionné
au niveau de la deuxieme extrémité longitudinale (32) du bras (3),

- un actionneur (5) configuré pour entrainer le pivotement du bras (3)
par rapport au support (2) autour dudit axe (A),

- un peigne (6), monté mobile en coulissement par rapport au bras (3),
selon une direction sensiblement longitudinale (L.3) du bras (3), et
configuré pour venir appuyer contre la face inférieure (FI11) de ladite
levre (11) de I'ouverture de déversement (12) du conteneur (10),

- un actionneur (7) configuré pour entrainer le coulissement du peigne
(6) par rapport au bras (3) selon ladite direction sensiblement longi-
tudinale (L3) du bras (3),

- un moyen de commande reliés auxdits actionneurs (5, 7),

dans lequel ledit peigne (6) et ledit contre-peigne (33) sont configurés
pour venir enserrer ladite levre (11) de I’ouverture de déversement (12)
du conteneur (10) afin d’assurer le soulévement et le maintien du
conteneur (10) sur le bras (3),

et dans lequel le moyen de commande est configuré de sorte a piloter
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lesdits actionneurs (5, 7) afin d’entrainer le coulissement du peigne (6)
par rapport au bras (3) et le pivotement du bras (3) par rapport au
support (2) afin de permettre le déversement du contenu du conteneur
(10) dans la benne(101) au travers de ladite ouverture (102) de la benne
(101), avec les €étapes :

(a) coulissement du peigne (6) par rapport au bras (3), jusqu’a ce que le
contre-peigne (33) se retrouve en appui contre la face supérieure (FS11)
de la levre (11) de I’ouverture de déversement (12) du conteneur (10) et
le peigne (6) se retrouve en appui contre la face inférieure (FI11) de la
levre (11) de I'ouverture de déversement (12) du conteneur (10), dans
une position initiale du bras (3) pour laquelle le bras (3) demeure orienté
selon un angle sensiblement nul par rapport a la verticale (V),

(b) pivotement du bras (3) par rapport au support (2) depuis une sa
position initiale et mise en ceuvre d’une accélération du bras (3) par
rapport au support (2), au moins a partir d’une position intermédiaire du
bras (3), dans laquelle le bras (3) définit un angle compris entre 70° et
90° par rapport a la verticale (V), jusqu’a une position de fin de course
du bras (3), dans laquelle le bras (3) définit un angle compris entre 120°
et 160° par rapport a la verticale (V), de telle sorte que le contenu du
conteneur (10) est maintenu dans le conteneur (10) entre la position in-
termédiaire et la position de fin de course du bras (3), par I’accélération
du conteneur (10) par rapport au support (2) entre ladite position inter-
médiaire du bras (3) et la position de fin de course du bras (3),

(c) freinage hydraulique du bras (3) par rapport au support (2), lorsque
le bras (3) se trouve dans ladite position de fin de course, de manicre a
provoquer 1’éjection du contenu du conteneur (10) dans la benne (101),
au travers de ’ouverture (102) de 1a benne (101)

Basculeur (1) selon la revendication 1, dans lequel le moyen de
commande et/ou ledit actionneur (5) entrainant le pivotement du bras (3)
par rapport au support (2) sont configurés de sorte qu’au cours de
I’étape (b), entre ladite position intermédiaire et la position de fin de
course du bras (3) :

- ’accélération linéaire du bras (3) par rapport au support (2) au niveau
du contre-peigne (33) est comprise entre 1,5 m.s? et S m.s?et

- la vitesse linéaire du bras (3) par rapport au support (2) au niveau du
contre-peigne (33) est comprise entre 1 m.s! et 3 m.sL.

Basculeur (1) selon la revendication 1 ou 2, dans lequel, le moyen de

commande et/ou ledit actionneur (5) entrainant le pivotement du bras (3)
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par rapport au support (2) sont configurés de sorte qu’au cours de
I’étape (b), entre la position initiale et la position intermédiaire du bras
(3), le bras (3) est pivoté par rapport au support (2), avec :

- ’accélération linéaire du bras (3) par rapport au support (2) au niveau
du contre-peigne (33) inférieure a 0,5 m.s?, et

- la vitesse linéaire du bras (3) par rapport au support (2) au niveau du
contre-peigne (33) inférieure a 1,5 m.s-.

Basculeur (1) selon I'une des revendications 1 a 3, dans lequel le moyen
de commande et/ou ledit actionneur (5) entrainant le pivotement du bras
(3) par rapport au support (2) sont configurés de sorte que la vitesse
linéaire du bras (3) par rapport au support (2) au niveau du contre-
peigne (33), a la fin de I’étape (b), est comprise entre 2 m.s! et 3 m.s.
Basculeur (1) selon ’une des revendications 1 a 4, dans lequel ledit ac-
tionneur (5) entrainant le pivotement du bras (3) par rapport au support
(2) comprend un vérin (5) avec un corps (51) recevant en coulissement
un piston (52), le corps (51) du vérin (5) comprenant un étranglement,
configuré pour assurer le freinage du piston (52) par rapport au corps
(51) afin de réaliser le freinage hydraulique de 1’étape (c).

Basculeur (1) selon I'une des revendications 1 a 5, dans lequel le moyen
de commande et/ou ledit actionneur (7) entrainant le coulissement du
peigne (6) par rapport au bras (3) sont configurés de sorte que la course
de coulissement (C6) du peigne (6) par rapport au bras (3) au cours de
I’étape (a) est comprise entre 30cm et 1m, par exemple 50 cm.
Basculeur (1) selon I’une des revendications 1 a 6, dans lequel ladite
distance (D33) entre I’axe (A) de ’articulation (4) et le contre-peigne
(33) du bras (3) est comprise entre 50 cm et 80 cm.

Véhicule de collecte (100) comprenant :

- une benne (101) munie d’une ouverture supérieure (102) s’étendant
dans un plan sensiblement horizontal,

- un basculeur (1) selon I’une des revendications 1 a 7, dont le support
(2) est fixé sur une partie du véhicule (100) a proximité de ladite

ouverture supérieure (102) de la benne (101).
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