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(57)  Le dispositif de collecte des déchets comporte
des moyens (22, 24, 26) de déplacement d'un bac de
déchets (12) entre une position de réception et une po-
sition de vidage, dans laquelle le bac est incliné de fagon
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a faire tomber les déchets dans le dispositif de collecte
(10). Le dispositif de collecte (10) comporte en outre des
moyens de détection de vidage (40), capables de détec-
ter que le bac a été déplacé jusqu’a la position de vidage.
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Description

[0001] On sait que le vidage de bacs de déchets se
fait généralement en utilisant un camion de collecte, muni
d’un bras de levage, capable de lever et de faire pivoter
le bac de déchets afin de le vider dans une benne du
camion de collecte.

[0002] Il peut arriver qu’un bac soit regu par le camion
mais qu'il ne soit pas vidé entierement, voire qu'il ne soit
pas vidé du tout, pour des raisons volontaires ou invo-
lontaires. Par exemple, de fagon volontaire, le camion
de collecte peut reconnaitre le bac d’un propriétaire
n’ayant pas réglé ses factures et bloquer le procédé de
vidage, ou encore, de fagon involontaire, un dysfonction-
nement du bras de levage peut empécher le vidage du
bac. Or, il est intéressant de savoir si un bac qui a été
recu par le camion de collecte a effectivement été vidé
ou non, par exemple pour alerter les manipulateurs du
bac, ou encore pour ne pas facturer un vidage lorsque
celui-ci n’a pas eu lieu.

[0003] La présenteinvention a notamment pour but de
fournir un dispositif de collecte de déchets assurant un
meilleur contréle du procédé de vidage.

[0004] A cet effet, 'invention a pour objet un dispositif
de collecte de déchets comportant des moyens de dé-
placement d’'un bac de déchets entre une position dite
position de réception et une position dite position de vi-
dage, dans laquelle le bac est incliné de fagon a faire
tomber les déchets dans le dispositif de collecte, le dis-
positif de collecte comportant en outre des moyens dits
de détection du vidage, capables de détecter que le bac
a été déplacé jusqu’a la position de vidage.

[0005] Les moyens de détection du vidage permettent
de savoir si un bac de déchets regu par le dispositif de
collecte a été manipulé par ce dernier jusqu’a atteindre
sa position de vidage, et donc de savoir si le bac a ef-
fectivement été vidé. Siles moyens de détection ne dé-
tectent pas que le bac a été déplacé jusqu’a la position
de vidage, on peut en déduire que le vidage n’a pas eu
lieu, et ensuite utiliser cette information.

[0006] Par exemple, on peut déclencher un avertisse-
ment au manipulateur du bac de déchets, qui peut alors
présenter anouveau le bac devantle dispositif de collecte
afin de remettre en oeuvre le procédé de vidage.
[0007] Selonunautre exemple, on peutenregistrer'in-
formation selon laquelle le vidage a ou n’a pas eu lieu.
Cette démarche est particulierement intéressante dans
le cadre d’'un service qui facture les propriétaires des
bacs en fonction du nombre de vidages effectués, puis-
gu’elle permet d’éviter les erreurs de facturation.
[0008] Le dispositif de collecte proposé est particulie-
rement avantageux du fait que, jusqu’a présent sur les
dispositifs traditionnels, on ne disposait pas d’une infor-
mation sur I'étape précise de vidage, mais éventuelle-
ment d’'une information indiquant que le procédé de le-
vage a été commencé. Obtenir I'indication que le bac de
déchets a atteint sa position de vidage ou non permet de
rendre compte de fagon plus fiable des opérations qui
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ont eu effectivement lieu.
[0009] Ledispositif de collecte peut en outre comporter
I'une ou plusieurs des caractéristiques suivantes.

- Les moyens de détection du vidage comprennent
des moyens de mesure d’'une grandeur caractéris-
tique de la position des moyens de déplacement ou
du bac, tel gu’'un capteur. Ce capteur permet ainsi
d’indiquer que les moyens de déplacement, donc le
bac, prennent la position de vidage du bac. Ce cap-
teur de position peut étre par exemple un capteur
indiquant la hauteur des moyens de déplacement ou
du bac.

- Les moyens de détection du vidage comprennent
des moyens de mesure de l'inclinaison du bac de
déchets ou des moyens de déplacement, par exem-
ple un capteur d’angle, ces moyens de mesure étant
de préférence solidaires en déplacement avec des
moyens de préhension du bac de déchets. Ainsi, on
peut déterminer si le bac a une inclinaison corres-
pondant al’inclinaison nécessaire au vidage complet
du bac, c’est-a-dire a l'inclinaison de la position de
vidage. En effet, pour un dispositif de collecte donné
et pour une taille de bac de déchets donnée, il est
possible de déterminer une inclinaison seuil du bac,
suffisante pour que les déchets se vident sous I'effet
de la force de gravité. Ainsi, si lI'inclinaison mesurée
est inférieure a la valeur seuil, on peut considérer
qu’il n’y a pas eu de vidage des déchets, et si I'incli-
naison est supérieure a la valeur seuil, qu’il y en a
eu un.

- Les moyens de détection du vidage comprennent un
capteur de contact disposé sur une barre d’amortis-
sement du bac en position de vidage.

- Le dispositif de collecte comporte en outre des
moyens d’identification du bac de déchets, par
exemple d’identification par radiofréquence de type
RFID (Radio Frequency IDentification). L’identifica-
tion du bac permet ainsi d’associer a un bac donné,
ou a son propriétaire, l'information selon laquelle un
vidage a eu lieu ou non, en vue d’'une facturation
correcte du propriétaire, cette information étant four-
nie notamment par les moyens de détection du vi-
dage. Une facturation satisfaisante des propriétaires
des bacs de déchets en fonction du nombre de vi-
dages effectués permet d’encourager les citoyens a
générer moins de déchets.

- Lesmoyens d’identification du bac comprennent une
antenne RFID logée dans un boitier, et les moyens
de détection du vidage sont logés dans un méme
boitier que 'antenne RFID. Ainsi, on utilise un unique
boitier pour protéger 'antenne RFID et les moyens
de détection. Outre le fait que I'on simplifie 'agen-
cement du dispositif de collecte, une telle configura-
tion génére peu de modifications des dispositifs de
collecte actuellement utilisés et déja munis d’'une an-
tenne RFID. En d’autres termes, la fonction de dé-
tection du vidage peut étre mise en oeuvre a moindre
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colts sur la majorité des dispositifs de collecte.

Le dispositif comprend des moyens de stoppage du
déplacement du bac de déchets, activés en fonction
de l'identification fournie par les moyens d'identifi-
cation. Ces moyens de stoppage sont activés par
exemple lorsque le bac regu par le dispositif de col-
lecte ne présente pas d’étiquette RFID, ou encore
lorsque le bacidentifié fait partie d’une « liste noire »,
pour laquelle on refuse d’effectuer le vidage. Il est
particulierement intéressant de disposer des
moyens de détection du vidage dans ce cas, car il
peut arriver que les moyens de stoppage se déclen-
chent juste avant ou juste aprés le vidage du bac,
ou encore qu’ils ne se déclenchent pas du tout lors-
que le signal de stoppage n’'a pas été regu par le
dispositif de collecte ou lorsqu’il subit un disfonction-
nement. Ainsi, le fait que les moyens de stoppage
aient été activés ne signifie pas forcément que le
bac n’'a pas été vidé, et il est donc intéressant, pour
une facturation plus fiable, de déterminer sile vidage
a éte effectue.

Le dispositif de collecte comporte en outre des
moyens de mesure du poids du bac de déchets avant
son vidage. La mesure du poids du bac permet de
facturer le propriétaire du bac en fonction de la quan-
tité de déchets qui se trouvent dans les bacs et qui
ont effectivement été vidés. On assure donc une fac-
turation plus fiable du propriétaire du bac, puisqu’un
vidage qui n’aura pas eu lieu ne sera pas facturé,
alors méme qu’une pesée a eu lieu préalablement.
Un avantage particulier ala coexistence des moyens
de mesure du poids et des moyens de détection du
vidage réside dans le fait que, si 'un de ces deux
moyens est défectueux, ce qui peut arriver dans un
environnement relativement sale tel que la collecte
de déchets, tout particulierement pour ce qui con-
cerne les moyens de mesure du poids dont les cel-
lules sont fragiles et frequemment abimées, on con-
serve une information pertinente utilisable pour la
facturation du propriétaire du bac, soit le poids des
déchets pesés, soit I'information selon laquelle un
vidage a été effectué.

Le dispositif de collecte comporte des moyens
d’avertissement activés lorsqu’'un bac n'a pas été
déplacé jusqu’a sa position de vidage. Ces moyens
d’avertissement peuvent prendre différentes for-
mes, sonores, visuelles, de fagon que les manipu-
lateurs du bac de déchets puissent constater qu'un
vidage n’a pas été effectué ou bien de maniére a
effectuer de nouveau I'opération de vidage.

Le dispositif comprend des moyens d’enregistre-
ment d’une information indiquant si le bac a été dé-
placé jusqu’a la position de vidage. De préférence,
le dispositif de collecte comporte en outre des
moyens de traitement de cette information et/ou des
moyens de transmission de l'information a un ser-
veur de télécommunication.

Le dispositif de collecte est un camion de collecte.
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[0010] L’invention a également pour objet un procédé
de vidage d’'un bac de déchets dans un dispositif de col-
lecte, comprenant les étrapes suivantes :

- réception du bac par le dispositif de collecte,

- déplacement du bac par le dispositif de collecte,

- enregistrement d’une information indiquant si le bac
a été déplaceé jusqu’a la position de vidage.

[0011] L’information enregistrée est de préférence
précédée d’'une étape de mesure, pendant le déplace-
ment du bac, de linclinaison ou d’'une autre grandeur
caractéristique de la position du bac. Cette étape de me-
sure peut étre effectuée une seule fois ou bien étre re-
nouvelée plusieurs fois au cours du déplacement du bac.
[0012] L’invention sera mieux comprise a la lecture de
la description qui va suivre, donnée uniquement a titre
d’exemple et faite en se référant aux dessins dans
lesquels :

- lafigure 1 est une vue schématique de cé6té de I'ar-
riere d’'undispositif de collecte etd’'un bac de déchets
en position de réception (en traits pleins) et en po-
sition de vidage (en traits interrompus), et

- lafigure 2 est une vue schématique illustrant notam-
ment des moyens de détection du vidage.

[0013] Comme on peut le voir sur la figure 1, un dis-
positif de collecte 10, a savoir un camion de collecte,
permet de déplacer un bac de déchets 12 qui lui est pré-
senté entre une position de réception (en traits pleins) et
une position de vidage (en traits interrompus), au cours
de laquelle le bac 12 est incliné de fagon que les déchets
du bac tombent dans une benne de collecte 14, sous
I'effet de la gravité.

[0014] Le bac de déchets 12 est un bac monté sur
roulettes, muni d’'un couvercle 16, monté pivotant par
rapport a une cuve 18, de telle fagon que le couvercle
16 s’entrouvre pour laisser passer les déchets lorsque
le bac 12 est dans la position de vidage illustrée sur la
figure 1.

[0015] Le dispositif de collecte 10 comporte des
moyens 20 de déplacement du bac 12 entre la position
de réception et la position de vidage. Ces moyens de
déplacement 20 comprennent un bras de levage 22, 24,
26, comprenant un support 22 fixé sur le camion 10 et
configuré pour se déplacer verticalement, une biellette
24 pouvant pivoter autour de deux axes horizontaux si-
tués a ses extrémités, I'un de ces axes 28 étant porté
par le support 22, le bras de levage comportant en outre
un préhenseur 26 articulé sur la biellette 24 autour de
son autre axe 30. Le préhenseur 26 comprend, dans sa
partie supérieure, des moyens de préhension 32, pou-
vant prendre la forme d’un peigne 32 destiné a s’engager
sous une collerette 36 du bac 12 afin de soulever le bac
12, et dans sa partie inférieure, des moyens d’appui 34,
destinés a servir de surface d’appui au bas du bac 12.
Le camion de collecte 10 comporte des moyens de con-
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tréle du déplacement du bras de levage 22, 24, 26. Le
camion 10 comporte également des moyens 38 d’amor-
tissement du bac 12, prenant la forme d’'une barre 38
d’amortissement fixée pivotante selon un axe horizontal
en partie arriere haute du camion 10 au dessus de
'ouverture de la benne 14, destinée a empécher que le
bac 12 bascule dans la benne lorsqu’il est au sommet
de sa course montante.

[0016] Le dispositif 10 comporte également des
moyens 40 de détection du vidage, représentés sur la
figure 2, capables de détecter que le bac 12 a été déplacé
jusqu’a la position de vidage. Ces moyens de détection
40 sont logés dans un boitier 42, disposé au voisinage
immeédiat des moyens de préhension 32. Dans cet exem-
ple, les moyens de détection du vidage 40 comprennent
des moyens de mesure d’'une grandeur caractéristique
de la position des moyens de déplacement 22, 24, 26.
Plus précisément, les moyens 40 comprennent des
moyens de l'inclinaison o (alpha) du bac 12, a savoir un
capteur d’angle 40. Ces moyens de mesure sont solidai-
res en déplacement avec les moyens 32 de préhension
du bac de déchets, de telle sorte que l'inclinaison o me-
surée par le capteur d’angle 40 corresponde a l'inclinai-
son que prend le bac 12 par rapport au dispositif de col-
lecte 10.

[0017] Le dispositif de collecte 10 comporte en outre
des moyens d’identification du bac de déchets 12, de
préférence d’identification par RFID. Ces moyens com-
prennent une antenne 44, capable d’interagir avec une
étiquette RFID 46 aménagée surle bac 12. Cette antenne
44 comprend une bobine intégrée dans un matériau
époxy et est logée, dans cet exemple, dans le méme
boitier 42 que celui dans lequel estlogé le capteur d’angle
40. L’antenne 44 est reliée a des moyens de traitement
50, capables par exemple de traiter les informations émi-
ses et/ou recues par I'antenne 44 et de communiquer
avec un ordinateur embarqué sur la camion, cet ordina-
teur communiquant lui-méme avec un serveur de télé-
communication utilisé pour la gestion des collectes de
déchets, notamment pour leur facturation.

[0018] On notera que les moyens de traitement 50 ne
sont pas forcément logés dans le boitier 42, ils peuvent
étre agencés dans une autre partie du dispositif de col-
lecte, voire dans un terminal de télécommunication dis-
tant.

[0019] Le capteur d’angle 40 est, dans cet exemple,
relié aux moyens de traitement 50, qu’ils soient ou non
logés dans le boitier 42. Bien sar, les moyens de traite-
ment des informations fournies par le capteur d’angle 40
pourraient étre distincts des moyens de traitements des
informations fournies par I'antenne 44. Les moyens de
traitement 50 comprennent des moyens d’enregistre-
ment de fagon a enregistrer certains ou tous les angles
mesurés, ou toute autre information permettant de dé-
duire que le bac a été déplacé jusqu’a la position de vi-
dage. Le capteur d’angle 40 est configuré ici de telle sorte
que si un angle mesuré dépasse une valeur seuil, une
information correspondante est stockée dans les
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moyens de traitement 50.

[0020] Le dispositif 10 comporte également des
moyens de stoppage du déplacement du bac 12, en fonc-
tion de I'identification fournie par les moyens d’identifi-
cation 44, tels que décrits plus haut, ainsi que des
moyens de mesure du poids du bac de déchets avant et
éventuellement aprés son vidage, tels que décrits plus
haut également.

[0021] Le dispositif 10 peut comporter également des
moyens d’avertissement, activés lorsque le bac n’a pas
été déplacé jusqu’a sa position de vidage, par exemple
un signal sonore ou lumineux permettant d’alerter les
manipulateurs du bac.

[0022] Les moyens de stoppage et/ou de mesure du
poids et/ou d’avertissement peuvent éventuellement étre
reliés aux moyens de traitement 50, de fagon a étre com-
mandés par les moyens 50 et/ou fournir des informations
aux moyens 50.

[0023] Le fonctionnement du camion de collecte 10 va
a présent étre décrit.

[0024] Le procédé de vidage d’un bac de déchets pré-
senté devantle camion 10 comprend une premiére étape
de réception du bac par le camion, au cours de laquelle
le peigne 32 est engagé sous la collerette 36 et au cours
de laquelle le bac est identifié, par interaction entre I'an-
tenne 44 et I'étiquette 46, suivie d’'une étape de dépla-
cement du bac grace au bras de levage 22, 24, 26. Si-
multanément au déplacement, et/ou peu aprés le dépla-
cement, le procédé comprend une étape d’enregistre-
ment d’une information indiquant si le bac a été déplacé
jusqu’a la position de vidage. Plus précisément dans cet
exemple, le capteur d’angle 40 mesure l'inclinaison du
bac 12, et lorsque cette inclinaison est supérieure a la
valeur seuil pour laquelle est configuré le capteur, I'infor-
mation est enregistrée pour étre traitée parla suite. Aprés
le vidage, le bac prend a nouveau sa position de récep-
tion.

[0025] Lorsque le camion 10 comporte les moyens de
stoppage du déplacement du bac 12, le procédé de vi-
dage peut comporter une étape de stoppage du dépla-
cement, activée apres I'identification (ou la non identifi-
cation) du bac. Cette étape de stoppage est suivie d'une
étape d’enregistrement de I'angle exact, fourni parle cap-
teur 40, auquel le bras de levage a été stoppé. Cette
information peut étre stockée dans les moyens 50 et étre
traitée par la suite.

[0026] Dansle cas oule camion comporte des moyens
de mesure du poids des déchets, I'étape de réception du
bac par le camion est suivie d’'une étape de pesée du
bac plein, et d’enregistrement du poids. Puis le vidage
est mis en oeuvre, incluant une ou plusieurs étapes de
mesure de l'inclinaison du bac. Apres le vidage, une se-
conde étape de pesée du bac, permettant de connaitre
le poids du bac vide, pour déduire des deux pesées le
poids des déchets seuls.

[0027] On notera que l'invention n’est pas limitée aux
modes de réalisation précédemment décrits.

[0028] Parexemple, les moyens de détection de vida-
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ge peuvent prendre d’autres formes que celles d’un cap-
teur d’angle, ils peuvent comprendre un capteur mesu-
rant une grandeur caractéristique de la position du bac
ou du bras de levage 22, 24, 26, ou encore un capteur
de contact, par exemple disposé sur la barre d’amortis-
sement 38 du camion 10.

[0029] Parmi les avantages du dispositif de collecte
disposé ci-dessus, on notera que les moyens de détec-
tion du vidage sont facilement incorporables a des dis-
positifs de collecte actuellement utilisés, quel que soit
leur agencement. En particulier, le cas ou les moyens de
détection du vidage sontlogés dans un méme boitier que
celui d’'une antenne RFID est particulierement facile a
mettre en oeuvre sur tout type d’antenne déja connue
dans le marché de la collecte des déchets : aussi bien
dans une antenne disposée sur un peigne que dans une
antenne pour la lecture de puces disposée sur des bacs
de collecte de déchets, a préhension frontale ou latérale,
ainsi que sur des antennes « baton » rapportées derriere
le peigne d’'un bras de levage ou encore une antenne
plate ou en bloc utilisée dans le systéme de levage ou
sur tout autre type d’antenne. Aussi, les moyens de dé-
tection du vidage peuvent étre utilisés dans tout dispositif
de collecte dans lequel le bac de déchets subit un mou-
vement de renversement.

[0030] On notera que le capteur d’angle 40 peut étre
porté par un méme support que celui de 'antenne 44 des
moyens d’identification, ou bien faire partie d’'un boftier
a part et transmettre l'information a un systéme de trai-
tement disposé sur le camion de collecte ou a distance.

Revendications

1. Dispositif(10) de collecte de déchets comportantdes
moyens (22, 24, 26) de déplacement d’'un bac de
déchets (12) entre une position dite de réception et
une position dite position de vidage, dans laquelle
le bac (12) est incliné de fagon a faire tomber les
déchets dans le dispositif de collecte (10), le dispo-
sitif de collecte comportant en outre des moyens (40)
dits de détection du vidage, capables de détecter
que le bac (12) a été déplacé jusqu’a la position de
vidage.

2. Dispositif selon la revendication précédente les
moyens de détection du vidage comprennent des
moyens (40) de mesure d’'une grandeur (o) carac-
téristique de la position des moyens de déplacement
ou du bac (12).

3. Dispositif selon la revendication précédente, dans
lequel les moyens de détection du vidage compren-
nent des moyens (40) de mesure d’inclinaison du
bac de déchets (12) ou des moyens de déplacement
(22, 24, 26), par exemple un capteur d’angle (40),
ces moyens de mesure (40) étant de préférence so-
lidaires en déplacement avec des moyens (32) de
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10.

11.

préhension du bac de déchets (12).

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel des moyens de détection
du vidage comprennent un capteur de contact dis-
posé sur une barre (38) d’'amortissement du bac (12)
en position de vidage.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comportant en outre des moyens (44)
d’identification du bac de déchets, par exemple
d’identification par radiofréquence de type RFID.

Dispositif selon la revendication précédente dans le-
quel les moyens d’identification du bac comprennent
une antenne RFID logée dans un boitier (42), et les
moyens de détection du vidage sont logés dans un
méme boitier que I'antenne RFID (44).

Dispositif selon les revendications 5 et 6, compre-
nant des moyens (50) de stoppage du déplacement
du bac de déchets (12), activés en fonction de I'iden-
tification fournie par les moyens d’identification (44).

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comportant en outre des moyens (50)
de mesure du poids du bac de déchets (12) avant
son vidage.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comportant des moyens (50) d’aver-
tissement, activés lorsqu’un bac (12) n’a pas été dé-
placé jusqu’a sa position de vidage.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comportant des moyens (50) d’enre-
gistrement d’'une information indiquant si le bac (12)
a été déplacé jusqu’a la position de vidage.

Procédé de vidage d’un bac de déchets (12) dans
un dispositif de collecte (10), comprenant les étapes
suivantes :

- réception du bac (12) par le dispositif de col-
lecte (10),

- déplacement du bac par le dispositif de collec-
te,

- enregistrement d’'une information indiquant si
le bac a été déplacé jusqu’a la position de vida-
ge.
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