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DISPOSITIF D'EVALUATION DE DECHETS PARMI LES DECHETS COLLECTES ET VEHICULE COMPRENANT

UN TEL DISPOSITIF.

@ L'invention porte sur un dispositif d’évaluation de dé-
chets et un véhicule comportant un tel dispositif, ledit dispo-
sitif comprenant au moins un moyen dacquisition (4)
d’'images pour capter des flux d’'images d’au moins une
zone de déversement des déchets dans la trémie (2), une
unité de traitement (5) d'images configurée pour communi-
quer avec le moyen d’acquisition (4) d'image de sorte a re-
cevoir en temps réel les flux d’images captés par le moyen
d’acquisition (4) lors du déversement des déchets dans la
trémie du véhicule et assurer I'interface électrique du moyen
d’acquisition (4) d'images avec le systéme électrique du vé-
hicule de collecte (1), ladite unité de traitement (5) compre-
nant un algorithme d'intelligence artificielle (50)
caractérisant et répertoriant les déchets identifiés sur les
flux d'images captés suivant des classes prédéfinies d’une
part, et localiser sur les flux d’'images captés des déchets ré-
pertoriés dans l'un des classes ou une combinaison de
classes sélectionnée(s) parmi les classes prédéfinies
d'autre part.
Figure a publier avec I'abrégé : Fig. 3




Description
Titre de I'invention : DISPOSITIF D’EVALUATION DE
DECHETS PARMI LES DECHETS COLLECTES ET VEHICULE

COMPRENANT UN TEL DISPOSITIF
DOMAINE TECHNIQUE DE L’INVENTION

[0001] La présente invention concerne la collecte et le traitement des déchets.

[0002] L’invention concerne plus particulierement un dispositif permettant 1I’évaluation de
déchets déversés dans un véhicule de collecte, et un véhicule de collecte de déchets
comprenant un tel dispositif d’évaluation.

[0003]  Par « évaluation de déchets », on entend 1’identification, la caractérisation et/ou la
quantification (comptage) des déchets collectés.

[0004] Le dispositif d’évaluation de déchets selon I’invention est destiné notamment, mais
non exclusivement, a I’évaluation de déchets indésirables (désignés également de non
conformes) parmi les déchets collectés. Par déchets indésirables (ou non conformes),
on désigne les déchets ne correspondant pas a la définition de la catégorie des déchets
devant €étre collectés. Les déchets indésirables constituent des anomalies par rapport au

type de déchets devant Etre collectés.

ETAT DE LA TECHNIQUE

[0005] On connait de la demande de brevet FR3036107 un véhicule de collecte de déchets
comportant un appareil d'acquisition d'images fixé sur le véhicule et disposé de
maniere a acquérir une image, au moins partielle, des déchets, un dispositif de géoloca-
lisation apte a fournir des données de localisation dudit véhicule au moment de
l'acquisition de ladite image et un module de commande en communication avec
I'appareil d'acquisition et le dispositif de géolocalisation, de maniere a recevoir ladite
image et lesdites données de localisation. L’appareil d’acquisition est reli€ a un dé-
clencheur destiné a étre activé par le ripeur lorsque ce dernier détecte des déchets indé-
sirables parmi les déchets collectés. Les images acquises et les données de localisation
sont transmises a un module de stockage apte a stocker les informations regues dans
une mémoire pour étre ensuite trait€ par le module de commande et/ou transmise a un
module central distant non embarqué pour €tre traitées. Le traitement des informations
consiste a associer une image acquise par I’appareil d’acquisition a des données de lo-
calisation du véhicule fourni par le dispositif de géolocalisation. L’acquisition des
images est activée par le ripeur par actionnement du déclencheur de 1’appareil
d’acquisition lorsqu’il constate des déchets déversés non conformes.

[0006]  La solution proposée dans la demande de brevet susmentionnée pour identifier la

présence de déchets non conformes s’avere cependant peu précise et aléatoire, la prise
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d’images dépendant du ripeur et de la rapidité de celui-ci pour actionner le déclencheur
entre le moment ot il identifie un déchet non conforme aux déchets collectés et le
moment ol il déclenche manuellement le déclencheur.

L’invention vise a remédier a ces problémes en proposant un dispositif permettant
d’identifier, de caractériser et/ou de comptabiliser en temps réel des déchets collectés
par un véhicule de collecte, indépendamment de toute intervention manuelle.

L’invention a également pour objet de proposer un dispositif d’évaluation de déchets
autonome.

OBJET DE L’INVENTION

A cet effet, et selon un premier aspect, I’invention propose un dispositif d’évaluation
de déchets destiné a étre installé a bord d’un véhicule de collecte de déchets lequel
comprend une trémie dans laquelle les déchets sont destinés a &tre déversés, ledit
dispositif d’évaluation de déchets comprenant au moins un moyen d’acquisition
d’images pour capter des flux d’images d’au moins une zone de la trémie dans laquelle
les déchets sont déversés (zone de déversement des déchets), une unité de traitement
d’images, distincte du moyen d’acquisition d’image, configurée pour communiquer
avec le moyen d’acquisition d’image de sorte a recevoir en temps réel les flux
d’images captés par le moyen d’acquisition lors du déversement des déchets dans la
trémie, ladite unité de traitement comprenant un algorithme d'intelligence artificielle
caractérisant et répertoriant les déchets identifiés sur les flux d’images captés suivant
des classes prédéfinies d’une part et localisant sur les flux d’images captés des déchets
répertoriés dans 1’une des classes ou une combinaison de classes sélectionnée(s) parmi
les classes prédéfinies d’autre part.

Ainsi, griace a I’arrangement de I’unité de commande avec le moyen d’acquisition, le
dispositif d’évaluation permet de caractériser, d’identifier et de quantifier les déchets
collectés de maniere fiable, précise et en temps réel.

Les déchets peuvent par exemple étre classifiés en fonction de leurs caractéristiques
(taille, forme, couleur), de leur usage (usage médical, consommable, etc.), leur dan-
gerosité, etc. Il s’agit d’une liste indicative, non limitative, donnée a titre d’exemple.

Avantageusement, I’unité de traitement génere des captures d’images traitées sur
lesquelles les déchets répertori€s sur 1’une des classes ou une combinaison de classes
sélectionnée(s) sont localisés. Les captures d’images traitées par 1’unité de traitement
sont avantageusement enregistrées dans un module mémoire du dispositif d’€valuation.

Selon un mode de réalisation particulier, 1’algorithme d’intelligence artificielle est
configuré pour identifier des déchets indésirables parmi les déchets identifi€s sur les
flux d’images captés.

Avantageusement, 1’algorithme d’intelligence artificielle est configuré pour localiser

sur les flux d’images captés les déchets répertoriés dans I’une des classes ou une com-
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binaison de classes choisie(s) parmi les classes prédéfinies.

Avantageusement, I’unité de traitement d’images est configurée pour assurer
I’interface électrique du moyen d’acquisition d’images avec le systeme ¢€lectrique du
véhicule de collecte. Cet arrangement a pour avantage d’offrir un dispositif
d’évaluation de déchets fonctionnant en toute autonomie lorsqu’il est installé a bord
d’un véhicule tout en ayant une consommation €nergétique limitée.

Avantageusement, I’unité de traitement d’images comprend un module d’inférence
de détection, de reconnaissance et de localisation, entrainé en fonction d’une base de
données d'entrainement comprenant des images prédéfinies associées respectivement a
une valeur d’indication de présence et de caractérisation de déchets dans les flux
d’images captées. Selon un mode de réalisation préféré, le module d’inférence est basé
sur un réseau de neurones convolutionnels profond (CNN — en anglais Convolutional
Neural Networks).

Avantageusement, I’unité de traitement d’images comporte une interface de commu-
nication avec un serveur distant pour la transmission au serveur distant de données
d’analyse issues du traitement des flux d’images effectué par 1’unité de traitement,
lesdites données d’analyse transmises comportant tout ou partie des données sur les
déchets caractérisé€s et classifi€s incluant le cas échéant des images preuves.

Avantageusement, I’unité de traitement d’images et le moyen d’acquisition d’images
sont raccordés I’un a I’autre par une liaison filaire Ethernet PoE (en anglais Power
over Ethernet). Cela a pour avantage de réduire de déploiement de cables a un seul
céble, la communication entre I’unité de traitement et le moyen d’acquisition de
données pour la transmission des données relatives aux images captées d’une part et
I’alimentation du moyen d’acquisition d’images par ’unité de traitement d’autre part
étant assurée conjointement. Il peut bien entendu €tre prévu que 1’unité de traitement
d’images et le moyen d’acquisition d’images soient raccordés I’un a I’autre par une
liaison sans fil, comme par exemple une liaison vidéo.

Avantageusement, le dispositif d’évaluation comprend au moins un moyen
d’éclairage piloté par I’unité de traitement.

Avantageusement, ’unité de traitement est raccordée a des moyens d’alerte émettant
un signal d’alerte en cas d’identification de déchets indésirables par I'unité de
traitement d’images.

L’invention concerne également un véhicule de collecte de déchets équipé d’un
dispositif d’évaluation de déchets tel que décrit précédemment.

Avantageusement, I’ unité de traitement d’images est installée a I’intérieur de la
cabine du véhicule de collecte. 11 est bien entendu évident que I’installation de 1’unité
de traitement d’images n’est pas limitée a cette localisation dans le camion et qu’il peut

étre considéré tout emplacement du camion sans sortir du cadre de I’invention.
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Avantageusement, le véhicule comporte au moins un moyen d’éclairage positionné
pour éclairer I’intérieur de la trémie, ledit moyen d’éclairage étant en communication

avec ’unité de traitement d’images et alimenté électriquement par cette derniére.
Avantageusement, le véhicule comporte des moyens d’éclairage fixés sur les parois

latérales du véhicule et disposés de part et d’autre de la trémie.

Avantageusement, I’unité de traitement est raccordée a des moyens de géoloca-
lisation de sorte a associer les flux d’images captés a des données de localisation du
véhicule.

L’invention concerne également un systéme d’évaluation de déchets collectés par des
véhicules de collecte de déchets, chaque véhicule étant équipé d’un dispositif
d’évaluation de déchets tel que décrit précédemment communiquant avec un serveur

distant.
BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

D’autres caractéristiques et avantages de 1’invention ressortiront de la description
détaillée de I’invention qui va suivre en référence aux figures annexées et dans
lesquelles :

[Fig.1] La [Fig.1] représente une vue schématique d’un véhicule de collecte de
déchets équipé d’un dispositif d’évaluation de déchets collectés selon un exemple de
réalisation de I’invention ;

[Fig.2] La [Fig.2] représente une vue schématique de dessus du véhicule de collecte
de la [Fig.1] ;

[Fig.3] La [Fig.3] représente une vue synoptique du dispositif d’évaluation de
déchets.

DESCRIPTION DETAILLEE DE L INVENTION

En relation avec les figures 1 a 3, il est décrit un véhicule de collecte 1 de déchets
équipé d’un dispositif pour I’€valuation des déchets collectés.

Le véhicule de collecte 1 comprend classiquement une trémie 2 dans laquelle les
déchets sont destinés a €tre déversés, une benne 3 dans laquelle les déchets déversés
dans la trémie sont repoussés et un leve-conteneur (non représenté) assurant le bas-
culement du conteneur pour permettre le déversement dans la trémie des déchets
contenus dans le conteneur.

Selon I’invention, le dispositif d’évaluation des déchets collectés comprend un ou
plusieurs moyen(s) d’acquisition 4 d’images destiné(s) a capter des flux d’images du
déversement de déchets dans la trémie 2, une unité de traitement 5 d’images destinée a
traiter les flux d’images captés par le ou les moyen(s) d’acquisition.

Le moyen d’acquisition 4 d’images, dans 1’exemple décrit une caméra, est arrangé

pour capter dans son champ de vision une zone s’étendant en tout ou partie entre
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I’ouverture du conteneur et le fond de la trémie 2 et traversée par les déchets déversés
dans la trémie 2. Le moyen d’acquisition 4 d’images peut ainsi avantageusement capter
des flux d’images du déversement des déchets, ainsi que I’intérieur de la trémie 2 de
sorte a capter les déchets déversés depuis le conteneur apres son basculement et les
déchets contenus dans la trémie 2 avant qu’ils ne soient pouss€s dans la benne 3.

Le moyen d’acquisition 4 n’est pas limité a la couverture de cette zone. En par-
ticulier, comme on le verra plus loin, il peut €tre prévu que le moyen d’acquisition 4 ou
I’un des moyens d’acquisition lorsqu’il y en a plusieurs soit orienté pour viser le
conteneur avant déversement et ainsi capter des informations sur le conteneur. Cela
permet ainsi de compléter les analyses d’évaluation des déchets par la fourniture
d’information complémentaire associée au conteneur, comme la couleur du conteneur,
et ainsi définir le type de collecte effectué. Le moyen d’acquisition 4 d’images peut
couvrir une zone permettant de visualiser le conteneur placé sur le leve-conteneur
avant son basculement et/ou lors du basculement de ce dernier.

Il peut étre prévu également plusieurs moyens d’acquisition 4 visant des zones dif-
férentes afin de répertorier des flux d’images de natures différentes.

Avantageusement, le moyen d’acquisition 4 d’images est fixé sur la paroi supérieure
du véhicule de collecte 1.

L’unité de traitement 5 d’images est configurée pour recevoir en temps réel les flux
d’images captés par le moyen d’acquisition 4 d’images lors du déversement des
déchets.

L’unité de traitement 5 d’images, placée préférentiellement a 1’intérieur de la cabine
du véhicule, est en outre configurée pour assurer I’interface électrique entre le moyen
d’acquisition 4 d’images et le systeme €lectrique du véhicule auquel elle est raccordée.

Afin d’assurer conjointement la transmission des images ainsi que le support
électrique du moyen d’acquisition 4 d’images, 1’unit€ de traitement 5 est en commu-
nication avec le moyens d’acquisition d’images avantageusement par un réseau filaire
6 du type Ethernet PoE (en anglais Power over Ethernet). 11 s’agit bien entendu d’un
exemple de réalisation, ’unité de traitement d’images et le moyen d’acquisition
d’images pouvant étre raccordés 1’un a 1’autre par une liaison sans fil, comme par
exemple une liaison vidéo.

L’unité de traitement 5 d’images comporte en outre algorithme d'intelligence arti-
ficielle (IA) 50 configuré pour caractériser et les déchets identifi€s sur le flux d’images
capté suivant des classifications prédéfinies.

Avantageusement, I’unité de traitement 5 d’images comprend un module d’inférence
51 de détection, de reconnaissance et de localisation d’objets, entrainé en fonction
d’une base de données d'entrainement comprenant des images prédéfinies associées

respectivement a une valeur d’indication de présence et de caractérisation de déchets
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dans les images captées. Selon un exemple particulier, le module d’inférence est basé
sur un réseau de neurones CNN. Par détection d’objets, on entend la présence d’objets
dans I’image; par reconnaissance, on entend 1’identification d’objets dans 1’image ; par
localisation, on entend la situation précise des objets détectés ou reconnus dans
I’image.

L’unité de traitement 5 d’images comporte en outre une interface de communication
avec un serveur distant 9 pour la transmission au serveur distant de données d’analyse
issues du traitement des flux d’images par 1’unité de traitement 5. Les données
d’analyse transmises comportent tout ou partie des données sur les déchets caractérisés
et classifiés.

Avantageusement, le véhicule de collecte 1 comporte des moyens de géolocalisation
aptes a fournir des coordonnées géographiques du véhicule lors de I’acquisition des
flux d’images. L unité de traitement 5 d’images recoit ainsi conjointement les images
captées et les données de localisation. Les moyens de géolocalisation peuvent
comprendre le systeme GPS (Global Positioning System) du véhicule de collecte 1.

L’ensemble de ces informations (images captées et données de localisation) est en-
registré dans un module mémoire 52 de I’unité de traitement 5 d’images.

Avantageusement, le véhicule de collecte 1 comporte au moins un moyen d’éclairage
7 positionné pour éclairer I’intérieur de la trémie 2, ledit moyen d’éclairage étant en
communication avec I’unité de traitement 5 d’images et alimenté €lectriquement par
cette derniere. Le moyen d’éclairage est avantageusement raccord€ a I’unité de
traitement 5 par un réseau filaire 8 du type Ethernet PoE. 11 s’agit bien entendu d’un
exemple de réalisation, le moyen d’éclairage et I’unité de traitement d’images pouvant
étre raccordé€s 1’un a I’autre par une liaison sans fil. Dans le mode de réalisation
illustré, le véhicule de collecte 1 comporte deux moyens d’éclairage 7 fixés sur les
parois latérales 10, 11 du véhicule et disposés de part et d’autre de la trémie 2. Ces
moyens d’éclairage sont avantageusement pilotés automatiquement par un module
dédié de I'unité de traitement 5 d’images.

L’unité de traitement 5 d’images, par le biais du processeur et de 1’algorithme IA,
analyse le flux d’images captés par le moyen d’acquisition 4 d’images. L’analyse
s’effectue de la maniere suivante :

- les images sont récupérées a une fréquence de plusieurs images par seconde
pour obtenir un flux d’images pour chaque levée de conteneur,

- un algorithme de vision par ordinateur repere le moment ou une levée de bacs
ou un chargement de sacs est réalisée et active le module d’inférence

- le module d’inférence est lancé sur chaque image et réalise des prédictions sur
un ensemble de classes (par exemple sacs noirs, cartons, etc.)

- le flux d’images permet d’identifier et localiser les objets unitairement afin
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d’éviter le double comptage (via des méthodes de suivi)

- la masse des objets est inférée grice au module d’IA et estime aussi un
volume d’objets au fond de la trémie

- I’algorithme IA estime un volume d’objets au fond de la trémie 2, un degré de
salissure (déchets poussiéreux, présence de liquides s’€coulant).

Une fois les flux d’images analysées, 1’unité de traitement 5 transmet tout ou partie
des résultats d’analyse au serveur distant 9 et/ou les enregistre dans le module mémoire
52 pour étre récupérés ultérieurement. Les résultats comportent entre autres les flux
images traités, c’est-a-dire les flux d’images sur lesquels les objets identifiés, ca-
ractéris€s et répertoriés sont localisés. Par tout ou partie des résultats d’analyse, on
entend I’ensemble des résultats d’analyses ou seulement les parties relatives aux
anomalies détectées lorsque I’application visée est I’évaluation des déchets indé-
sirables. Dans ce dernier cas, lorsqu’une erreur ou une anomalie dans les déchets
déversés est détectée a I'issue du traitement du flux d’images captés parmi les déchets
relevés, 'unité de traitement 5 transmet une image de I’erreur détectée. Cette image est
choisie par I’algorithme parmi le flux d’images captés. Il s’agit d’une image présentant
au mieux 1’anomalie (choix a partir du pourcentage de confiance de 1’algorithme).
L’image constitue ainsi une photo preuve.

Afin d’améliorer en continu les résultats d’analyse, il peut étre prévu de transmettre
au serveur distant 9, outre €ventuellement la photo preuve, des prises d’images addi-
tionnelles. Ces images sont réutilisées et permettent d’entrainer a nouveau I’algorithme
IA lequel est ensuite mis a jour a distance.

Il peut étre prévu également d’intégrer, lors de I’analyse des images captées, les in-
formations récupérées des puces €lectroniques dont les conteneurs sont éventuellement
équipés.

Avantageusement, il peut étre prévu que I’unité de traitement 5 d’images procede a
une comparaison des images relevées lors du déversement avec le déversement de
déchets ayant précédé et le déversement suivant (1’analyse d’images en lien a une levée
de conteneur pourra €tre réajustée en fonction des résultats d’analyses des conteneurs
levés lors de la précédente levée ou lors de la levée suivante). Cette comparaison
permet de réajuster 1’analyse, et en particulier d’éviter le double comptage notamment
en cas de déchets collés ou coincés. La comparaison permet également de rendre
I’information extraite de la collecte plus fiable.

Avantageusement, il peut étre prévu que les résultats de I’analyse soient modulés par
un calendrier afin de couvrir les différents services de ramassage du camion. Ces
services incluent la collecte sélective d’ordures ménageres résiduelles et de biodéchets
ainsi que les autres types de collectes. Il peut étre prévu que ce calendrier soit inféré

automatiquement a 1’aide d’images récoltées en temps réel.
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Il peut étre prévu également que le véhicule de collecte 1 comporte des moyens
d’alerte émettant un signal d’alerte en cas d’identification de déchets indésirables par
I’unité de traitement 5 d’images. Les alertes peuvent étre envoyés sous différentes
formes : message, information €lectrique pour systeme tiers, alerte sonore, signal
lumineux.

L’unité de traitement 5 est avantageusement configurée pour réaliser des auto-
contrdles portant sur I’intégrité des équipements mis en ceuvre dans le processus
d’analyse des déchets (moyen d’acquisition 4, unité de traitement 5, éclairages,
moyens de géolocalisation, moyens d’alerte) et pour remonter au serveur distant 9 les
données résultants de ces auto-contrdles. Les auto-contrdles portent sur la qualité de la
prise d’image (salissures sur la caméra, mauvaise orientation de la caméra ou des
éclairages, défaut d’un ou de plusieurs €clairages, etc.), la qualité du réseau 4G (faible
niveau de réception, perte régulicre du réseau, etc.), I’état de I’ordinateur de bord du
véhicule de collecte 1 (remplissage de la mémoire, surconsommation électrique, sur-
consommation des ressources, etc.).

L’unité de traitement 5 est avantageusement configurée pour réaliser des auto-
contrdles qualité des performances de détection des anomalies. Ainsi, tous les mois, un
échantillon de données est transféré a I’unité de traitement 5, sur lequel une estimation
est réalisée afin de déterminer des indicateurs statistiques de performance (matrice de
confusion, précision, rappel).

L’invention vient d’&tre décrite en relation avec un véhicule de collecte 1 comprenant
un leve conteneur. L’invention ne se limite pas bien entendu a un tel véhicule de
collecte 1, le traitement des déchets pouvant étre effectué indépendamment du dé-
versement des déchets par un leve-conteneur. Elle concerne ainsi les collectes de
déchets contenus dans des sacs directement jetés dans la trémie 2 du camion. Le
dispositif d’évaluation de déchets selon I’invention peut €tre mis en ceuvre indif-
féremment sur des véhicules de collecte monoflux, biflux ou triflux (véhicule
collectant en méme temps différents type de déchets).

L’invention est décrite dans ce qui précede a titre d’exemple. Il est entendu que
I’homme du métier est a méme de réaliser différentes variantes de réalisation de

I’invention sans pour autant sortir du cadre de I’invention.



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

[Revendication 5]

Revendications

Dispositif d’évaluation de déchets destiné a étre installé a bord d’un
véhicule de collecte (1) de déchets lequel comprend une trémie (2) dans
laquelle les déchets sont destinés a étre déversés, ledit dispositif

d’évaluation de déchets comprenant :

- au moins un moyen d’acquisition (4) d’images pour capter des
flux d’images d’au moins une zone de déversement des
déchets dans la trémie (2),

— une unité€ de traitement (5) d’images configurée pour com-
muniquer avec le moyen d’acquisition (4) d’images de sorte a
recevoir en temps réel les flux d’images captés par le moyen
d’acquisition (4) lors du déversement des déchets dans la
trémie (2),

— ladite unité de traitement (5) comprenant un algorithme
d'intelligence artificielle (50) caractérisant et répertoriant les
déchets identifiés sur les flux d’images captés suivant des
classes prédéfinies d’une part et localisant sur les flux
d’images captés des déchets répertori¢s dans 1’une des classes
ou une combinaison de classes sélectionnée(s) parmi les

classes prédéfinies d’autre part.

Dispositif d’évaluation de déchets selon la revendication 1, caractérisé
en ce que 1’unité de traitement (5) génere des captures d’images traitées
sur lesquelles les déchets répertoriés dans 1’une des classes ou une com-
binaison de classes sélectionnée(s) sont localisés.

Dispositif d’évaluation de déchets selon la revendication 2, caractérisé
en ce qu’il comporte un module mémoire (52) dans lequel les captures
d’images traitées par I’unité de traitement (5) sont enregistrées.
Dispositif d’évaluation de déchets selon 1'une quelconque des reven-
dications 1 a 3, caractéris€ en ce que I’unité de traitement (5) est
configurée pour assurer I’interface électrique du moyen d’acquisition (4)
d’images avec le systeme €lectrique du véhicule de collecte (1).
Dispositif d’évaluation de déchets selon 1'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité de traitement (5)
comprend un module d’inférence de détection, de reconnaissance et de

localisation, entrainé en fonction d’une base de données d'entrainement



[Revendication 6]

[Revendication 7]

[Revendication 8]

[Revendication 9]

[Revendication 10]

[Revendication 11]

[Revendication 12]

[Revendication 13]

10

comprenant des images prédéfinies associées respectivement a une
valeur d’indication de présence et de caractérisation de déchets dans les
flux d’images captées.

Dispositif d’évaluation de déchets selon la revendication 5, caractérisé
en ce que le module d’inférence est basé sur un réseau de neurones
CNN.

Dispositif d’évaluation de déchets selon 1’une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité de traitement (5)
comporte une interface de communication avec un serveur distant (9)
pour la transmission, au serveur distant, de données d’analyse issues du
traitement des flux d’images effectué par I’unité de traitement (5),
lesdites données d’analyse transmises comportant tout ou partie des
données sur les déchets caractérisés et classifiés, incluant le cas échéant
des images preuves.

Dispositif d’évaluation de déchets selon 1'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité de traitement (5) et le
moyen d’acquisition (4) d’images sont raccordés 1’un a 1’autre par une
liaison filaire Ethernet PoE.

Dispositif d’évaluation de déchets selon 1'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce qu’il comprend au moins un
moyen d’éclairage (7) piloté par ’unité de traitement (5).

Dispositif d’évaluation de déchets selon 1'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité de traitement (5) est
raccordée a des moyens d’alerte émettant un signal d’alerte en cas
d’identification de déchets indésirables par I’unité de traitement (5).
Véhicule de collecte (1) de déchets équipé d’un dispositif d’évaluation
de déchets selon 1'une quelconque des revendications précédentes.
Véhicule de collecte (1) selon la revendication 11, caractérisé en ce qu’il
comporte au moins un moyen d’éclairage (7) positionné pour éclairer
I’intérieur de la trémie (2), ledit moyen d’éclairage étant en commu-
nication avec 1’unité de traitement (5) et alimenté électriquement par
cette derniere.

Véhicule de collecte (1) de déchets selon la revendication 11 ou la re-
vendication 12, caractéris€ en ce que 1’unité de traitement (5) est
raccordée a des moyens de géolocalisation de sorte a associer les flux

d’images captés a des données de localisation du véhicule.
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