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Description
Titre de l'invention : Bras de collecte de conteneurs pour véhicule de
ramassage de bio-déchets.

[0001] La présente invention se situe dans le domaine de la collecte des ordures, et elle a
plus particulierement trait a un systeme de collecte de conteneurs de bio-déchets. Le
traitement des bio-déchets présente des enjeux spécifiques en ce qu’ils sont composés
de maticres organiques, par conséquent biodégradables par des micro-organismes, et
des lors susceptibles de changer rapidement d’état, pouvant notamment devenir
liquides ou semi-liquides, et/ou présenter des résidus fermentés.

[0002]  La gestion de ce type de déchet doit étre prévue et congue en conséquence, et il est
notamment indispensable de nettoyer les conteneurs apres les avoir correctement vidés.
Leur structure peut en effet é&tre endommagée avec le temps s’ils ne sont pas lavés ré-
gulierement. Les effets des bio-déchets sur les surfaces avec lesquelles ils entrent en
contact, dont celles des conteneurs de stockage, deviennent aussi potentiellement
vecteurs de problemes sanitaires.

[0003]  En pratique, les questions li€es aux traitements des bio-déchets et des conteneurs de
bio-déchets sont indissociables, les conséquences de 1’une ayant des répercussions
directes et immédiates sur 1’autre et vice-versa. La gestion de 1’organisation de la
collecte de bio-déchets doit impérativement prendre en considération les questions sa-
nitaires évoquées auparavant, et prendre appui sur des réponses techniques assurant
tout d’abord que les conteneurs soient vidangés puis nettoyés dans les meilleures
conditions.

[0004]  Ainsi, selon un systeme de collecte de bio-déchets déja développé par le présent
déposant, celui-ci comporte un véhicule de type camion comprenant un chassis équipé
d’une cuve de stockage des bio-déchets, d’une trémie de réception de ces déchets, de
moyens mécaniques de collecte de conteneurs de bio-déchets présentant au moins un
bras de préhension et aptes a déplacer chaque conteneur entre un emplacement au sol
et au moins une position de vidange sur le véhicule, et un module de lavage
comportant des moyens de lavage du conteneur. Le nettoyage s’effectue évidemment
apres vidange du conteneur, lors du trajet entre deux emplacements successifs de
collecte de conteneurs. Lors de ’arrivée a chaque nouvel emplacement, le conteneur
plein est embarqué, et remplacé par un conteneur vide et propre. La plupart du temps,
le camion ne contient qu’un seul conteneur, mais au moment de la collecte et de
I’échange, il en contient deux.

[0005]  Pour que les opérations de collecte et de vidange du conteneur collecté et de dépose

du conteneur nettoyé soient techniquement optimisées, et que les opérations inter-
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médiaires de vidange et de nettoyage puissent par exemple se dérouler sans in-
teractions indésirables, la conception des moyens techniques réalisant les différentes
fonctions, puis leur fonctionnement combiné, doit €tre tout particulierement étudiée.

Ces moyens techniques doivent également €tre €tudiés pour €tre compacts. Ils
doivent permettre le déplacement d’un ou deux bacs d’un volume d’environ 200 litres
dans le gabarit du camion afin d’en permettre la vidange et le nettoyage sur toutes les
faces du bac.

Ce sont les objectifs de la présente invention, qui s’attache plus particulierement aux
moyens techniques li€s a la collecte des conteneurs et a leur vidange dans le véhicule.
De manicere structurellement classique et déja connue, le systeme de collecte de
I’invention comporte tres généralement un véhicule de type camion comprenant, a
I’arriere d’une cabine de pilotage, un chassis surmonté d’une caisse équipée d’une
cuve de stockage des bio-déchets, d’une trémie de réception de ces déchets, d’un
module de lavage comportant des moyens de lavage de conteneurs, de moyens mé-
caniques de collecte de conteneurs de bio-déchets présentant un bras de chargement au
niveau d’une fagade latérale du véhicule. Ces moyens de collecte sont aptes a déplacer
chaque conteneur entre un emplacement au sol et une position de vidange sur le
véhicule, ledit conteneur comportant des lors des moyens de fixation au bras de
chargement.

Plus particulierement, selon I’invention :

- le bras de chargement comporte un support de liaison au chéssis et un rail muni de
moyens de guidage et d’entrainement d’un chariot supportant une platine de
chargement/déchargement de conteneurs munie de moyens d’accrochage et de ver-
rouillage/déverrouillage d’un conteneur ; et

- ledit rail présentant un premier troncon se développant sensiblement verticalement,
et un second troncon supérieur se recourbant vers I’intérieur du véhicule et situé a un
niveau supé€rieur a celui d’une ouverture de la trémie.

Le dispositif de collecte des conteneurs est par conséquent basé sur un bras reli¢ au
véhicule, doté de moyens mobiles d’accrocher puis de solidariser un conteneur, lequel
est déplacé sensiblement verticalement le long du bras via un rail de guidage jusqu’a
étre basculé en position de vidange au-dessus de la trémie de réception des déchets
avant d’étre lavé. Le fonctionnement est réversible, permettant de reposer un conteneur
au sol une fois vidé et nettoyé.

A des fins de guidage, le rail comporte de préférence deux glissieres latérales guidant
chacune au moins un galet du chariot. Ce dernier, ainsi guidé€ par les glissieres
latérales, peut progresser le long du rail dans un sens ou dans I’autre.

Selon une configuration possible, les moyens d’accrochage de la platine consistent en

au moins un crochet de levage a ouverture supérieure. Ainsi, par exemple, la platine
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peut étre munie de deux crochets de levage a ouverture supérieure, les ouvertures des
crochets étant alignées horizontalement pour le chargement des conteneurs, chaque
conteneur comportant a cet effet une barre extérieure horizontale de levage par les
crochets.

Le systeme est concu pour que I’accrochage du conteneur au chariot mobile puisse se
faire dans les meilleures conditions : les glissieres latérales, dans le premier trongon du
rail, présentent une courbure guidant le chariot depuis une butée inférieure jusqu’au
second trongon supérieur, respectivement entre d’une part une position de la platine
inclinée avec le ou les crochets basculés vers I’extérieur, au moins jusqu’a ce que le ou
les crochets soi(en)t au niveau de la barre d’accrochage d’un conteneur posé au sol, et
d’autre part une inclinaison inversée vers la caisse du véhicule au voisinage du second
troncon supérieur.

Le chariot et la platine changent donc progressivement d’orientation a mesure qu’ils
parcourent le rail, guidés par les glissieres, de maniere a pouvoir glisser le ou les
crochets sous la barre du conteneur en remontant ou a les séparer en descendant.
Lorsque le chariot est entrainé vers le haut, le ou les crochets rencontre(nt) la barre qui
est disposée sur leur chemin, tel un obstacle, et commencent a soulever le conteneur
car, apres contact, ladite barre se trouve en appui sur le ou les crochets, y reposant par
gravité. Dans la partie supérieure du premier trongon d’allure verticale du rail,

I’ orientation du chariot, de la platine et par conséquent du conteneur change, amorgant
la bascule qui aura lieu au sommet, au niveau du second trongon supérieur.

Selon une possibilité, le ou les crochets de levage est/sont placé(s) au-dessus d’au
moins deux ergots escamotables de la platine, mobiles entre une position de ver-
rouillage et une position de déverrouillage, chaque conteneur comportant des orifices
de verrouillage logeant I’extrémité libre des ergots escamotables lorsqu’ils sont en
position de verrouillage. Ainsi, apres I’accrochage du conteneur par le ou les crochets
de la platine, un verrouillage de 1’une a ’autre est effectué.

En fait, de préférence selon la solution de 1’invention, les ergots de la platine se posi-
tionnent dans 1’alignement des orifices de verrouillage du conteneur lorsque la platine
est verticale. Le verrouillage intervient donc un peu apres 1’accrochage du conteneur
qui s’effectue lorsque la platine est encore inclinée, a un moment ultérieur dans la
remontée du chariot ol la platine est verticale. L’accrochage et le verrouillage sont
donc séquentiels.

Plus précisément encore, les deux ergots escamotables sont entrainés simultanément
en translation en sens opposé par un dispositif d’escamotage les entrainant entre la
position de verrouillage et la position de déverrouillage. Ils agissent donc en méme
temps, verrouillant le conteneur en une méme phase, via des déplacements opposés.

Selon une configuration possible, le dispositif d’escamotage peut comporter un vérin
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fixé a la platine et dont I’extrémité libre de la tige comporte une liaison a rotation avec
les premicres extrémités de deux biellettes dont les secondes extrémités sont reliées a
rotation chacune avec un ergot, ledit ergot étant coulissable dans des moyens de
guidage en translation solidaris€s a la platine.

Lorsque le vérin est commandé, il actionne en translation les ergots entre une
position rétractée sans contact mécanique avec le conteneur et une position déployée
de verrouillage a I’intérieur des orifices pratiqués dans les conteneurs. Pour réaliser le
verrouillage, le vérin est par conséquent piloté pour déployer les ergots, ce qui
implique que lesdits orifices soient dans 1’axe de leur déplacement. L ’alignement peut
comme on I’a vu résulter notamment du positionnement du chariot et de la platine qui
porte les ergots par rapport au rail, au cours du trajet de guidage : des que la platine
devient verticale au cours de son déplacement, il y a alignement. Dans ce cas, au cours
de la montée, le vérin est actionné pour déployer les ergots en vue d’un verrouillage. A
la descente, il est au contraire commandé pour rétracter les ergots, déverrouillant le
conteneur qui reste néanmoins accroché puisqu’il repose par gravité sur le ou les
crochets. Celui-ci ou ceux-ci se sépare(nt) naturellement de la barre lorsque le fond du
conteneur touche terre. A ce moment, la platine portant le ou les crochets étant
inclinée, il n’y a pas d’obstacle a la séparation.

De préférence, les ergots sont disposés selon un axe horizontal parallele a la barre
d’accrochage.

Les moyens d’accrochage et de verrouillage sont par conséquent distincts, dans la
solution de I’invention, mais ils remplissent des fonctions communes. Les conteneurs
cooperent via leur barre extérieure horizontale avec le ou les crochets de la platine pour
leur accrochage en vue d’€tre entrainés le long du rail du bras, et les ergots, qui servent
au verrouillage du conteneur sur la platine, participent cependant aussi a 1’entrainement
du conteneur par la platine solidaire du chariot mobile.

De préférence, la platine est reliée a rotation au chariot, au moins un vérin permettant
de régler le positionnement angulaire relatif du chariot et de la platine. Il est donc
possible de piloter de maniere fine 1’orientation de la platine, et par conséquent du
conteneur qui lui est fixé. Le réglage de la position de la platine a I’aide de ce vérin est
notamment utilisé en position renversée du conteneur au-dessus de la trémie, comme
on le verra plus en détail dans la suite.

Selon le systeme de I’invention, le rail peut comporter au moins une chaine sans fin
entrainée par des moyens moteurs, a laquelle est fixé le chariot. De préférence, il y a
deux chaines continues qui se chargent d’entrainer le chariot, suivant la commande des
moyens moteurs.

En partie haute du dispositif de levage, les glissicres du rail de guidage du chariot

comportent, dans le second trongon supérieur du rail du bras de chargement, une butée
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supérieure d’arrét du chariot placée en regard de la caisse du véhicule, au contact de
laquelle le positionnement du chariot place le conteneur en position renversée. Le
conteneur n’est donc renversé que lorsqu’il est du c6té de la caisse du véhicule, cor-
rectement positionné par rapport aux moyens de vidange, en I’occurrence a la trémie.
De préférence, les glissicres définissent un trajet d’allure semi-circulaire dans le
second trongon supérieur du rail. L’ouverture du conteneur basculé doit avoir dépassé
I’emplacement occupé par le bras de levage, lorsque le chariot est au contact de la
butée supérieure, pour que les déchets puissent librement tomber vers le bas de la
trémie.

En fait, en parcourant ledit trongon supérieur du rail, le conteneur bascule progres-
sivement de sorte a €tre renversé lorsqu’il est passé de 1’autre c6té du mat, position
dans laquelle il est alors placé bien au-dessus de I’ouverture de la trémie de réception
des déchets. La phase de vidange s’effectue donc exclusivement apres le passage du
sommet, point a partir duquel le basculement s’opere graduellement, jusqu’a ce que,
orienté verticalement notamment avec 1’aide du ou des vérins reliant le chariot et la
platine, le conteneur soit complétement retourné, avec I’ouverture en bas et le fond en
haut.

Dans I’invention, le support de liaison du rail au chassis est déplacable par des
moyens moteurs entre une position proximale de la caisse du véhicule et une position
distante de ladite caisse. Dans la position proximale, le bras de chargement est contenu
dans le volume virtuel de la caisse, au niveau de la zone avant comportant la trémie de
vidange et le module de lavage.

Selon I’invention, et pour tirer ensuite parti de la position renversée du conteneur
dans le volume du véhicule, le fond du conteneur peut comporter, sur sa face externe,
des moyens de fixation a un bras de transfert mobile par rapport au chéssis du véhicule
et apte a le faire transiter entre une position de vidange au-dessus de la trémie, le
conteneur étant fixé au bras de chargement, et une position de lavage dans le module
de lavage, le conteneur étant fixé au bras de transfert.

L’invention va a présent &tre décrite plus en détail, en référence aux figures annexées
qui représentent un exemple de mise en ceuvre non limitatif de 1’invention, et pour
lesquelles :

[Fig.1] représente, en vue perspective, un véhicule de collecte de bio-déchets selon la
présente invention ;

[Fig.2] montre, en vue perspective avant, le chariot mobile avec sa platine de
chargement/déchargement ;

[Fig.3] représente, en vue perspective arriere, le chariot mobile ;

[Fig.4] illustre en vue perspective les moyens d’entrainement et de guidage du

chariot mobile dans le rail au voisinage de la butée inférieure ;
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[Fig.5] montre, en vue perspective, la configuration d’un conteneur selon la présente
invention ;

[Fig.6] a [Fig.8] représentent 1’approche et le chargement d’un conteneur par le
chariot et sa platine de chargement/déchargement, dans la partie basse du premier
trongon du rail ; et

[Fig.9] illustre la position relative de la platine, du chariot et du conteneur dans le
second trongon supérieur recourbé du rail, en butée supérieure.

En référence a la [Fig.1], le véhicule 1, en I’occurrence un camion de collecte des
déchets, comporte a titre principal, sur un chéssis doté€ d’une cabine de pilotage 10
avant et d’une caisse arricre, une cuve de stockage 2 située vers I’arricre du véhicule 1
et un espace avant comportant, sur une facade latérale du véhicule 1 telle que visible au
premier plan de la [Fig.1], un bras de chargement 3 derricre lequel se trouve un espace
fonctionnel de vidange avec une trémie 7 et un module de lavage 8 de conteneurs 6. En
fait, ledit espace fonctionnel se développe transversalement entre la cabine 10 et la
cuve de stockage 2, de sorte que le module de lavage 8 se trouve au voisinage de la
facade latérale opposée du véhicule 1 par rapport a la facade du bras de chargement 3.

Ledit bras 3 est composé d’un support de liaison 30 au chéssis, d’un rail 4
comportant un premier troncon principalement d’allure verticale et d’un second
troncon supérieur recourbé vers I’espace de vidange, et d’un chariot 5 guidé et entrainé
sur le rail 4 en vue de charger/décharger des conteneurs 6 de bio-déchets disposés sur
la voie publique pour les collecter et les redéposer vides et lavés.

Le chariot 5 apparaissant aux figures 2 a 4 comporte une platine 50, munie de
moyens d’accrochage et de verrouillage des conteneurs 6, lesquels présentent a leur
tour des moyens permettant la mise en ceuvre de ces fonctions, montrés en [Fig.5].
Pour €tre en mesure de coopérer avec une barre horizontale 60 et des orifices 61 —
alignés selon un axe parallele a ladite barre 60 — la platine 50 présente en ’espece deux
crochets 51 de levage et des ergots coulissables 52 (voir en particulier en [Fig.2]). Ces
crochets 51 sont a ouverture supérieure, alignés horizontalement et placés au-dessus
des deux ergots 52 a déplacement parallele a la barre 60. Ces ergots 52 sont esca-
motables, entrainés en sens opposé 1’un de 1’autre par un dispositif d’escamotage qui
permet de gérer leur déplacement entre respectivement une position de verrouillage et
une position de déverrouillage.

Le dispositif d’escamotage est en 1’espece constitué d’un vérin 53 fix€ a la platine 50,
dont ’extrémité libre de la tige mobile 54 réalise une liaison a rotation avec deux
biellettes 55 elles-mémes reliées a rotation avec les ergots 52. La transformation de
mouvement opérée par ce dispositif d’escamotage permet de transformer le dé-
placement rectiligne selon 1’axe de la tige 54 en un mouvement de translation des

ergots 52 selon un axe perpendiculaire. Ils coulissent dans des orifices 57 pratiqués



[0041]

[0042]

[0043]

[0044]

[0045]

[0046]

dans des parois latérales 58 rapportées a la platine 50, dont les extrémités supérieures
comportent des évidements formant notamment lesdits crochets 51 de levage. Les
ergots 52 sont donc mobiles entre une position déployée de verrouillage, telle que
montrée en [Fig.2], et une position escamotée de déverrouillage, montrée en [Fig.4],
lorsqu’ils sont coulissés vers I'intérieur, entre les deux plaques 58, et ne dépassent plus
a I’extérieur des orifices 57.

Le chariot 5 comporte par ailleurs, sur sa face opposée a celle qui porte la platine 50
et les éléments décrits ci-dessus, des moyens d’entrainement et de guidage solidaires
d’un chéssis 70, plus particulierement visibles en [Fig.3]. Ainsi, deux plaques latérales
59 fixées au chissis 70 du chariot 5 sont munies de galets 71 permettant le guidage du
chariot 5 dans des glissieres 41 latérales du rail 4 (voir en [Fig.4]). L’entrainement du
chariot 5 s’effectue au moyen de deux chaines 42 sans fin motorisées auxquelles sont
fixées des excroissances 72 perforées dépassant d’ailettes 73 solidaires du chéssis 70.

La platine 50 est en réalité montée pivotante sur le chassis 70 du chariot 5, au niveau
d’un arbre 74 commun. Le positionnement angulaire relatif de la platine 50 et du
chassis 70 est contr6lé par des vérins latéraux 75. Ceux-ci sont notamment actionnés
lorsque le chariot 5 est en butée supérieure, comme on le verra plus en détail dans la
suite.

Le conteneur, montré en [Fig.5], comporte sur la face extérieure 62 d’une de ses
parois une barre 60 et des orifices coaxiaux 61 dont I’axe est parallele a celui de ladite
barre 60. La barre 60 et les orifices 61 sont en pratique localisés dans un évidement
pratiqué dans ladite face 62.

De fait, comme montré aux figures 6 a 8, les glissieres 41 permettent de guider le
chariot 5 mobile le long du rail 4 selon une trajectoire 1égerement courbe, dans le
premier trongon du rail 4 d’allure verticale, a ’aide des galets 71. Les figures 6 a 9 re-
présentent la partie basse dudit premier trongon, partie au niveau de laquelle s’effectue
I’accrochage des conteneurs 6.

Dans cette partie, le chariot 5 et sa platine 50 sont guidés selon un trajet incliné
conduisant les crochets 51 légerement basculés vers I’extérieur a se diriger vers la
barre 60 lorsque le chariot 5 est entrainé vers le haut. Cela signifie bien entendu que le
chariot 5 peut partir d’une butée inférieure dans laquelle les crochets 51 de la platine
50 sont positionnés nettement dessous la barre 60 d’accrochage du conteneur 6 posé au
sol, comme en [Fig.1]. L état du chariot 5 en butée inférieure est également la position
montrée en [Fig.5].

I1 est a noter que le support 30 du bras 3 est lui-méme déplagable horizontalement par
exemple au moyen d’un mécanisme a crémaillere 31 (voir en [Fig.1]), de sorte que, par
exemple simultanément au déplacement du chariot 5 vers le haut depuis la butée in-

férieure, le rail 4 peut étre rapproché du conteneur 6 posé sur le sol. Ces deux
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mouvements peuvent aussi €tre au moins partiellement séquentiels. Les moyens
d’accrochage 51 et de verrouillage 52 de la platine 50 se rapprochent dans toutes les
hypotheses par en dessous de la barre 60 et des orifices de verrouillage 61 au cours
d’une opération de collecte, comme illustré en [Fig.6]. Compte tenu de 1’orientation
inclinée et 1égerement courbe de la partie inférieure des glissieres 41, le premier
contact de la platine 50 avec le conteneur 6 s’effectue par I'intermédiaire des crochets
51 sur la barre 60, qu’ils accrochent de sorte que le conteneur 6 est entrainé vers le
haut, comme illustré en [Fig.7]. A ce stade, toujours du fait de I’inclinaison conférée
par les glissieres 41, les ergots 52 ne sont pas encore en face des orifices 61, et aucun
verrouillage n’est donc encore réalisé ni méme possible.

En référence a la [Fig.8], la platine 50 devient verticale, les ergots 52 se retrouvent
dans I’alignement des orifices 61, et le verrouillage peut alors €tre commandé par le
systeme en actionnant le vérin 53 de sorte que les ergots 52 se retrouvent en position
déployée a ’extérieur des parois latérales 58, comme sur la [Fig.2], et insérés dans
lesdits orifices 61.

Puis, ’accrochage/verrouillage du conteneur 6 €tant réalisé, le chariot 5 poursuit sa
remontée vers le second trongon du rail jusqu’a arriver — apres basculement — en
contact des butées supérieures des glissieres 41 de guidage, comme cela apparait en
[Fig.9]. C’est la position finale dans laquelle le conteneur 6 se retrouve au-dessus
d’une trémie 7 de vidange du véhicule 1. Pour que le conteneur 6 soit complétement
basculé, c’est-a-dire se retrouve sensiblement a la verticale, 1’angle relatif entre la
platine 50 et le chéssis 70 du chariot est modifié par commande des vérins latéraux 75.

En fait, I’état verrouillé du conteneur 6 sur la platine 50 du chariot 5 garantit que le
basculement puisse étre controlé au niveau du second troncon supérieur arrondi,
notamment apres passage du sommet ou s’effectue le véritable basculement du
conteneur 6 permettant sa vidange. Mais le simple positionnement au contact de la
butée supérieure, sans actionner les vérins latéraux 75, ne serait pas suffisant pour que
le conteneur 6 soit completement basculé.

L’ orientation verticale lorsque le conteneur 6 est basculé, qui n’est pas strictement
nécessaire mais préférable pour la vidange, peut cependant s’avérer utile car le fond du
conteneur 6 peut comporter, sur sa face externe, des moyens de fixation a un bras de
transfert 9 mobile reli€ au chassis du véhicule 1. Ce bras de transfert 9 permet de faire
transiter le conteneur 6 entre une position de vidange au-dessus de la trémie 7, position
dans laquelle le conteneur 6 est encore relié au bras 3 de chargement, et une position
de lavage dans le module de lavage 8, le conteneur 6 étant alors reli€ au bras de
transfert 9. Il y a donc changement du systeme de suspension, en position basculée
verticale, entre un accrochage d’une part au chariot 5 guidé le long du rail 4 du bras 3

et d’autre part au bras de transfert 9.



[0051] Il est a noter que I’invention ne se limite pas a I’exemple de configuration particu-
lierement décrit et expliqué en référence aux figures. Cet exemple ne doit étre
considéré que comme une simple illustration non exhaustive de I’invention. Celle-ci
englobe au contraire les variantes notamment de forme, de matériaux, de configuration,

etc., entrant dans la portée des revendications.
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Revendications

Systeme de collecte de bio-déchets comportant des conteneurs (6) de
bio-déchets et un véhicule (1) de type camion comprenant, a I’ arriere
d’une cabine (10) de pilotage, un chassis surmonté d’une caisse équipée
d’une cuve (2) de stockage des bio-déchets, d’une trémie (7) de
réception de ces déchets, d’un module de lavage (8) comportant des
moyens de lavage de conteneurs (6), de moyens mécaniques de collecte
de conteneurs (6) de bio-déchets présentant un bras (3) de chargement
au niveau d’une facade latérale du véhicule (1), lesdits moyens de
collecte étant aptes a déplacer chaque conteneur (6) entre un em-
placement au sol et une position de vidange sur le véhicule (1), ledit
conteneur (6) comportant des moyens de fixation au bras (3) de

chargement, les moyens de collecte étant tels que :

. le bras (3) de chargement comporte un support (30) de liaison
au chassis et un rail (4) muni de moyens de guidage et
d’entrainement d’un chariot (5) supportant une platine (50) de
chargement/déchargement de conteneurs (6) munie de moyens
d’accrochage (51) et de verrouillage/déverrouillage (52) d’un
conteneur (6) consistant en au moins un crochet (51) de levage
a ouverture supérieure ; et

. ledit rail (4) présentant un premier trongon se développant sen-
siblement verticalement, et un second troncon supérieur se re-
courbant vers 1’intérieur du véhicule (1) et situé a un niveau

supérieur a celui d’une ouverture de la trémie (7) ;

caractérisé en ce que la platine (50) est munie de deux crochets (51) de
levage a ouverture supérieure, les ouvertures des crochets (51) étant
alignées horizontalement pour le chargement des conteneurs (6), chaque
conteneur (6) comportant une barre (60) extérieure horizontale de
levage par les crochets (51).

Systeme de collecte de bio-déchets selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que le rail (4) comporte deux glissieres (41) latérales
guidant chacune au moins un galet (71) du chariot (5).

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que les glissicres (41) latérales, dans le

premier troncon du rail (4), présentent une courbure guidant le chariot
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[Revendication 7]

[Revendication 8]

[Revendication 9]
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(5) depuis une butée inférieure jusqu’au second trongon supérieur, res-
pectivement entre d’une part une position de la platine (50) inclinée
avec le ou les crochets (51) basculé(s) vers ’extérieur, au moins jusqu’a
ce que le ou les crochets (51) soi(en)t au niveau de la barre (60)
d’accrochage d’un conteneur (6) posé au sol, et d’autre part une in-
clinaison inversée vers la caisse du véhicule (1) au voisinage du second
trongon supérieur.

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que le ou les crochets (51) de levage est/sont
placé(s) au-dessus d’au moins deux ergots (52) escamotables de la
platine (50), mobiles entre une position de verrouillage et une position
de déverrouillage, chaque conteneur (6) comportant des orifices (61) de
verrouillage logeant I’extrémité libre des ergots (52) escamotables
lorsqu’ils sont en position de verrouillage, lesdits ergots (52) esca-
motables et les orifices (62) constituant les moyens de verrouillage/
déverrouillage de la platine (50).

Systeme de collecte de bio-déchets selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que les ergots (52) de la platine (50) se positionnent
dans I’alignement des orifices (61) de verrouillage du conteneur (6)
lorsque la platine (50) est verticale.

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications 4 et 5,
caractérisé en ce que les deux ergots (52) escamotables sont entrainés si-
multanément en translation en sens opposé par un dispositif
d’escamotage les entrainant entre la position de verrouillage et la
position de déverrouillage.

Systeme de collecte de bio-déchets selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que le dispositif d’escamotage comporte un vérin (53)
fix€ a la platine et dont I’extrémité€ libre de la tige (54) comporte une
liaison a rotation avec les premieres extrémités de deux biellettes (55)
dont les secondes extrémités sont reli€es a rotation chacune avec un
ergot (52), ledit ergot (52) étant coulissable dans des moyens de guidage
en translation solidaris€s a la platine (50).

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications 6 et 7,
caractérisé en ce que les ergots (52) sont disposés selon un axe ho-
rizontal parallele a la barre d”accrochage (60).

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que la platine (50) est reli€e a rotation au

chariot (5), au moins un vérin (75) permettant de régler le posi-
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tionnement angulaire relatif du chariot (5) et de la platine (50).

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que le rail (4) comporte au moins une chaine
(42) sans fin entrainée par des moyens moteurs, a laquelle est fixé le
chariot (5).

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications 2 a
10, caractérisé en ce que les glissieres (41) du rail (4) de guidage du
chariot (5) comportent, dans le second trongon supérieur du rail (4) du
bras (3) de chargement, une butée supérieure d’arrét du chariot (5)
placée en regard de la caisse du véhicule, au contact de laquelle le posi-
tionnement du chariot (5) place le conteneur en position renversée.
Systeme de collecte de bio-déchets selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que les glissieres (41) définissent un trajet d’allure
semi-circulaire dans le second trongon supérieur du rail (4).

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que le support (30) de liaison du rail (4) au
chassis est déplacable par des moyens moteurs entre une position
proximale de la caisse du véhicule (1) et une position distante de ladite
caisse.

Systeme de collecte de bio-déchets selon I’une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que le fond du conteneur (6) comporte, sur sa
face externe, des moyens de fixation a un bras de transfert (9) mobile
par rapport au chassis du véhicule (1), apte a le faire transiter entre une
position de vidange au-dessus de la trémie (7), le conteneur étant fixé au
bras (3) de chargement, et une position de lavage dans le module de

lavage (8), le conteneur étant fixé au bras de transfert (9).
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[Fig. 1]
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[Fig. 2]
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[Fig. 4]
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[Fig. 7]
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[Fig. 8]
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[Fig. 9]
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