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(54) DISPOSITIF ET PROCEDE POUR LE TRI SELECTIF AUTONOME DE DECHETS

(67)  Linvention vise un dispositif (DV1) pour la col-
lecte sélective autonome de déchets (15), comprenant :
une chambre de réception 10 pour recevoir en vrac des
déchets ; des moyens de localisation pour localiser un

déchet cible (15a) parmi les déchets (15) en vrac ; un

réceptacle d’analyse (26) ; des moyens robotisés de pré-
hension (20) pour ramasser le déchet cible (15a) dans
la chambre de réception (10) et déposer le déchet cible

dans le réceptacle d’analyse (26) ; des moyens de con-

[Fig. 2]

tréle (30) configurés pour mesurer au moins une carac-
téristique physique du déchet cible (15a) une fois posi-
tionné dans le réceptacle d’analyse (26) et pour sélec-
tionner un conteneur (40a) parmi une pluralité de conte-
neurs (40) possibles en fonction de ladite au moins une
caractéristique physique ; des moyens d’acheminement
(34) pour acheminer le déchet cible (15a) depuis le ré-
ceptacle d’analyse (26) dans le conteneur sélectionné
(40a).
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Description

Domaine Technique

[0001] L’invention concerne le domaine de la collecte
sélective de déchets et porte plus particulierement sur
un dispositif et procédé pour la collecte sélective auto-
nome de déchets. L’invention vise notamment a trier des
déchets dans des conteneurs appropriés.

Technique antérieure

[0002] Le contexte mondial actuel connait une dégra-
dation incontestable de I'environnement et de sa biodi-
versité. La production des déchets est endogéne aux ac-
tivitts humaines et menace I'existence des générations
futures. Selon un rapport de la banque mondiale la pro-
duction mondiale de déchets augmentera de 70 % d'ici
2050 sirien ne change. En raison des phénomeénes d’ur-
banisation et de croissance démographique, la quantité
de déchets produits chaque année atteint des niveaux
records qui posent probléme.

[0003] Lesorganisations mondiales soulignent notam-
ment 'importance cruciale de la gestion des déchets mé-
nagers pour un développement urbain durable, sain et
inclusif, et met en évidence que ce secteur pourtant sou-
vent négligé contribue fortement au réchauffement cli-
matique. Dans les pays a revenu élevé, seulement un
tiers des ordures est valorisé ou recyclé.

[0004] Les déchets peuvent étre source de fortes pol-
lutions, en raison notamment de composants toxiques
qui dégradent fortement la qualité de I'air par des émis-
sions de méthane, dioxine, acide chlorhydrique, etc. A
cela s’ajoute la pollution de I'eau, des terres agricoles,
des fleuves, des océans, la dégradation des équilibres
dans les océans.

[0005] En outre, assurer une bonne gestion des dé-
chets est une évidence économique dans la mesure ou
des déchets non collectés et mal traités peuvent entrai-
ner de graves conséquences sur la santé humaine (par
exemple a cause des perturbateurs endocriniens) ainsi
que sur 'ensemble de la chaine alimentaire et sur I'en-
vironnement. Le tri des déchets est donc aussi un enjeu
de santé publique. Les colts parfois élevés résultant du
traitement des déchets peuvent également étre difficile-
ment supportables a I'échelle par exemple d’une collec-
tivité ou d’une ville.

[0006] La gestion du tri et des déchets, aussi bien sur
le plan individuel que collectif, est donc devenu un enjeu
essentiel dans nos sociétés. Il est connu que séparer a
la source différents flux de déchets a recycler permet un
meilleur tri, par exemple des flux tels que : un flux de
verre, un flux pour les papiers ou cartons, un flux pour
les polyméres, un flux pour I'acier, un flux pour I'alumi-
nium, un flux pour les déchets organiques, etc. Un bon
recyclage n’est possible que si un tri approprié des dé-
chets a été effectué en amont.

[0007] Or, le geste de tri n’est pas naturel et s’avere
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complexe pour les usagers, d’autant plus que les régle-
mentations évoluent dans le temps et varient sont les
zones géographiques. Ce probléme est particulierement
critique lorsque des volumes importants de déchets doi-
vent étre triés, par exemple a I'échelle d’une collectivité.
[0008] Lacomplexité croissante des déchets (types de
matiére, emballages recyclables ou pas recyclables), ou
encore les indications ou étiquettes difficiles a compren-
dre sur certains emballages, constituent également des
freins a un tri efficace des déchets.

Exposé de l'invention

[0009] L'un des objets de la présente invention est de
résoudre au moins I'un des problemes ou déficiences de
I'arriére-plan technologique décrit précédemment.
[0010] Un autre objet de la présente invention est de
permettre une collecte sélective autonome de déchets.
[0011] Selon un premier aspect, la présente invention
concerne un dispositif de tri (par exemple une minicen-
trale) pour la collecte sélective autonome de déchets,
comprenant :

- une chambre de réception configurée pour recevoir
en vrac une pluralité de déchets ;

- des moyens de localisation configurés pour déter-
minerune position d’'un déchet cible dans lachambre
de réception parmi la pluralité de déchets en vrac ;

- un réceptacle d’analyse distinct de la chambre de
réception ;

- des moyens robotisés de préhension (par exemple
un ensemble robotisé) configurés pour ramasser le
déchet cible dans la chambre de réception a ladite
position et déposer ledit déchet cible dans le récep-
tacle d’analyse ;

- des moyens de contrdle configurés pour mesurer au
moins une caractéristique physique du déchet cible
une fois positionné dans le réceptacle d’analyse et
pour sélectionner un conteneur parmi une pluralité
de conteneurs possibles en fonction de ladite au
moins une caractéristique physique ; et

- des moyens d’acheminement configurés pour ache-
miner le déchet cible depuis le réceptacle d’analyse
dans le conteneur sélectionné.

[0012] Selon un mode particulier de réalisation, le dis-
positif comprend en outre :

- au moins une bouche d’entrée configurée pour per-
mettre une introduction de la pluralité de déchets en
vrac depuis I'extérieur du dispositif dans la chambre
de réception au travers de ladite au moins une bou-
che d’entrée ;

- des moyens d’obturation configurés pour commuter
entre une position fermée interdisant ladite introduc-
tion et une position ouverte autorisant ladite
introduction ;

- desmoyens d’authentification configuré pour acqué-
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rir une donnée d’authentification d’un utilisateur et
réaliser une authentification a partir de la donnée
d’authentification ; et

- desmoyens de contrdle d’obturation configurés pour
commander le positionnement des moyens d’obtu-
ration dans la position fermée ou ouverte en fonction
d’'un résultat de ladite authentification.

[0013] Selon un mode particulier de réalisation, le dis-
positif comprend une pluralité de dites bouches d’entrée
indépendantes les unes des autres pour permettre I'in-
troduction simultanée de la pluralité de déchets en vrac
depuis I'extérieur du dispositif dans la chambre de ré-
ception autravers de ladite pluralité de bouches d’entrée.
[0014] Selon un mode particulier de réalisation, le dis-
positif comprend en outre :

- uneinterface utilisateur configurée pour afficher des
informations représentatives d’au moins I'un parmi
un résultat d’analyse obtenu a partir de ladite au
moins une caractéristique physique et un résultat de
tri représentatif du conteneur sélectionné.

[0015] Selon un mode particulier de réalisation, I'inter-
face utilisateur (6) comprend un clavier virtuel.

[0016] Selon un mode particulier de réalisation, la
chambre de réception comprend au moins un bac de
réception positionné pour que la pluralité de déchets tom-
be par gravité en vrac dans ledit au moins un bac de
réception.

[0017] Selon un mode particulier de réalisation, ledit
au moins un bac de réception est monté rotatif autour
d’'un axe de rotation et configuré pour contenir en vrac
des déchets ;

le dispositif comprenant en outre :

- un bac de vidange positionné sous chaque bac de
réception ;

- au moins un capteur de niveau configuré pour dé-
tecter lorsqu’un bac de vidange atteint un niveau de
remplissage limite ; et

- desmoyens de contrdle de bac configurés pour faire
basculer en rotation ledit bac de réception afin de
causer une vidange par gravité dans le bac de vi-
dange sous-jacent.

[0018] Selon un mode particulier de réalisation, les
moyens de contrble sont configurés pour causer un envoi
a un serveur distant de données de niveau représenta-
tives d’un niveau de remplissage atteinte par un dit bac
de vidange.

[0019] Selon un mode particulier de réalisation, les
moyens de contrdle de bac sont configurés pour opérer
des oscillations rotatives dudit au moins un bac de ré-
ception autour de son axe de rotation de sorte a stabiliser
la pluralité de déchets agencés en vrac dans ledit au
moins un bac de réception sans causer de vidange.
[0020] Selon un mode particulier de réalisation, le dis-
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positif comprend :

- au moins un capteur de mesure configuré pour me-
surer la qualité de I'air environnante ; et

- des moyens de communication configurés pour en-
voyer a un serveur distant des données de qualité
d’air représentatives de la qualité de I'air environ-
nant.

[0021] Selon un mode particulier de réalisation, les
moyens de localisation comprennent au moins un cap-
teur de position configuré pour déterminer des coordon-
nées spatiales du déchet cible dans ladite pluralité de
déchets disposés en vrac dans la chambre de réception,
les moyens robotisés de préhension étant configurés
pour ramasser ledit déchet cible a ladite position définie
par les coordonnées spatiales.

[0022] Selon un mode particulier de réalisation, les
moyens de contrdle sont configurés pour déterminer au
moins une matiére composant le déchet cible a partir de
ladite au moins une caractéristique physique mesurée,
ledit conteneur sélectionné étant fonction de ladite au
moins une matiére déterminée, ladite au moins une ca-
ractéristique physique comprenant 'une au moins parmi
des caractéristiques suivantes du déchet cible :

- conductivité électrique et/ou résistivité électrique ;

- conductivité thermique ;

- conductance électrique et/ou résistance électrique ;

- conductance thermique et/ou résistance thermique ;

- dimensions et/ou forme ;

- perméance magnétique
magnétique ;

- permittivité ;

- poids;

- réponse fréquentielle a des longueurs d’ondes
millimétriques ;

- réponse fréquentielle a des ondes sonores et/ou
ultrasonores ;

- spectre d’absorption a une lumiére incidente ; et

- température.

et/ou réluctance

[0023] Selon un mode particulier de réalisation, le ré-
ceptacle d’analyse présente une section transverse en
forme de « V » pour assurer un glissement par gravité
du déchet cible jusqu’a atteindre une position d’analyse
a la base du réceptacle d’analyse et permettant de sta-
biliser le déchet cible.

[0024] Selon un mode particulier de réalisation, le dis-
positif comprend en outre :

- une chambre d’analyse contenant le réceptacle
d’analyse ; et

- des moyens de compression et/ou de broyage con-
figurés pour s’étendre dans la chambre d’analyse de
sorte a compresser et/ou broyer le déchet cible lors-
que ce dernier est positionné dans le réceptacle
d’analyse.
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[0025] Selon un mode particulier de réalisation, les
moyens de compression et/ou de broyage comprennent
des dispositifs de compression, chaque dispositif de
compression comprenant :

- une plaque configurée pour se rétracter depuis une
position étendue jusqu’a une position rétractée con-
tre une butée lorsque ladite plaque est comprimée
contre le déchet cible ; et

- au moins un membre de pergage configuré pour
s’étendre au travers d’un orifice agencé dans la pla-
que pour percer le déchet cible lorsque la plaque est
en position rétractée.

[0026] Selon un mode particulier de réalisation, les
moyens de contrdle sont configurés pour envoyer, a un
centre distant d’administration, des données représen-
tatives d’un état dudit dispositif et/ou des données d’uti-
lisateur représentatives d’au moins un utilisateur dudit
dispositif.

[0027] Selon un deuxieme aspect, la présente inven-
tion concerne un procédé de contrdle du dispositif selon
le premier aspect de I'invention. En particulier, I'invention
prévoit un procédé de contréle d’un dispositif pour la col-
lecte sélective autonome de déchets, ledit procédé
comprenant :

- réception en vrac d’une pluralité de déchets dans
une chambre de réception ;

- détermination d’une position d’'un déchet cible dans
la chambre de réception parmila pluralité de déchets
en vrac ;

- ramassage du déchet cible dans la chambre de ré-
ception a ladite position et dép6t dudit déchet cible
dans le réceptacle d’analyse par des moyens robo-
tisés de préhension;

- mesure d’au moins une caractéristique physique du
déchet cible une fois positionné dans le réceptacle
d’analyse et sélection d’un conteneur parmi une plu-
ralité de conteneurs possibles en fonction de ladite
au moins une caractéristique physique ; et

- acheminement du déchet cible depuis le réceptacle
d’analyse dans le conteneur sélectionné. A noter que
les différents modes de réalisation mentionnés ci-
avant (ainsi que ceux décrits ci-apres) en relation
avec le dispositif de l'invention ainsi que les avanta-
ges associés s’appliquentde fagon analogue au pro-
cédé de I'invention. Pour chaque étape du procédé
selon le deuxiéme aspect de l'invention, le dispositif
selon le premier aspect de I'invention peut compren-
dre des moyens correspondants configurés pour
réaliser ladite étape.

Breve description des dessins

[0028] D’autres caractéristiques et avantages de la
présente invention ressortiront de la description des
exemples de réalisation particuliers et non limitatifs de
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la présente invention ci-aprés, en référence aux figures
1 a 9 annexées, sur lesquelles :

[Fig. 1] La figure 1 représente schématiquement un
dispositif de collecte sélective selon au moins un mo-
de de réalisation de l'invention ;

[Fig. 2] Lafigure 2 représente schématiquement cer-
tains éléments du dispositif de la figure 1 selon au
moins un mode de réalisation de 'invention ;

[Fig. 3] La figure 3 représente schématiquement un
bac de réception du dispositif de la figure 1 selon au
moins un mode de réalisation de 'invention ;

[Fig. 4] La figure 4 représente schématiquement la
vidange d’un bac de réception du dispositif de la fi-
gure 1 selon au moins un mode de réalisation de
I'invention ;

[Fig. 5] La figure 5 représente schématiquement la
chambre d’analyse du dispositif de la figure 1 selon
au moins un mode de réalisation de I'invention ;
[Fig. 6] La figure 6 représente schématiquement la
compression d’'un déchet par le dispositif de la figure
1 selon au moins un mode de réalisation de
I'invention ;

[Fig. 7] La figure 7 représente schématiquement un
systeme de compression du dispositif de la figure 1
selon au moins un mode de réalisation de
I'invention ;

[Fig. 8] La figure 8 représente schématiquement le
dispositif de la figure 1 selon au moins un mode de
réalisation de I'invention ;

[Fig. 9] La figure 9 représente, sous forme d’un dia-
gramme, des étapes d’un procédé de collecte sélec-
tive selon au moins un mode réalisation de I'inven-
tion.

Description des modes de réalisation

[0029] Des exemples de mises en oeuvre de l'inven-
tion vont a présent étre décrits dans ce qui va suivre en
référence conjointement aux figures 1-9. Saufindications
contraires, les éléments communs ou analogues a plu-
sieurs figures portent les mémes signes de référence et
présentent des caractéristiques identiques ou analogu-
es, de sorte que ces éléments communs ne sont géné-
ralement pas a nouveau décrits par souci de simplicité.
[0030] Les termes « premier(s)» (ou premiere(s)),
« deuxieme(s) », etc.) sont utilisés dans ce document par
convention arbitraire pour permettre d’identifier et de dis-
tinguer différents éléments (tels que des opérations, des
valeurs seuils, etc.) mis en oeuvre dans les modes de
réalisation décrits ci-aprés.

[0031] Afin notamment de résoudre les problemes et
déficiences constatées ci-avant, la présente invention se
propose de fournir un dispositif de tri sélectif (ou une
station, ou une station de tri), ce dispositif permettantune
collecte sélective (ou tri sélectif), autonome et efficace,
de multiples déchets et ce quelles que soient leurs na-
tures.
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[0032] Selondes modes deréalisation particuliers, I'in-
vention vise un dispositif (ou minicentrale) de tri pour la
collecte sélective autonome de déchets, comprenant :
une chambre de réception configurée pour recevoir en
vrac une pluralité de déchets ; des moyens de localisa-
tion configurés pour déterminer une position d’'un déchet
cible dans la chambre de réception parmi la pluralité de
déchets en vrac ; un réceptacle d’analyse distinct de la
chambre de réception ; un robot préhenseur (ou moyens
robotisés de préhension, ou ensemble robotisé) configu-
ré pour ramasser le déchet cible dans la chambre de
réception a ladite position et déposer ledit déchet cible
dans le réceptacle d’analyse ; des moyens de reconnais-
sance configurés pour mesurer au moins une caracté-
ristique physique du déchet cible une fois positionné
dans le réceptacle d’analyse et pour sélectionner un con-
teneur parmi une pluralité de conteneurs possibles en
fonction de ladite au moins une caractéristique
physique ; et des moyens d’acheminement configurés
pour acheminer le déchet cible depuis le réceptacle
d’analyse dans le conteneur sélectionné

[0033] L’invention s’appuie notamment sur les obser-
vations présentées plus haut ainsi que sur la constatation
que les erreurs et désagréments liés aux tri sont inhé-
rents a I'intervention humaine. Aussi, I'invention vise a
éliminer l'intervention humain dans le processus de ftri.
L’invention permet aux usagers de vider leurs sacs de
déchets en vrac dans une chambre de réception (un bac
par exemple) du dispositif de collecte sélective. Les usa-
gers sont ensuite déchargés de toute opération de tri. Le
dispositif est configuré pour trier de fagon autonome I'en-
semble des déchets. Ce dispositif permet d’éliminer les
problémes liés au tri conventionnel des déchets et les
irritants liés au geste de tri. L’invention s’adresse aussi
bien aux particuliers qu’aux acteurs professionnels et
établissement publics. Une fois les déchets déposés en
vrac dans la station, toutes les opérations de tri sont réa-
lisées sans intervention humaine, ce qui permet d’amé-
liorer le tri des déchets (meilleure fiabilité, moins d’erreur
dans le tri), d’économiser du temps pour les usagers et
d’adapter efficacement la gestion des flux de déchets en
fonction des regles applicables et des territoires.
[0034] L’invention permet en outre d’obtenir une
meilleure acceptabilité du processus de tri aupres des
usagers, sans perturber le schéma actuel de la collecte
et la gestion des déchets. L'invention permet des gains
importants en termes de colts économiques, de temps,
et de protections de I'environnement et de la santé pu-
blique.

[0035] Comme décrit ci-apres, le dispositif de collecte
sélective de l'invention peut notamment faire intervenir
un ou plusieurs programmes d’ordinateur dotés d’'une
intelligence artificielle (IA) permettant de contréler effica-
cement le fonctionnement dudit dispositif (localisation
des déchets, reconnaissance des déchets, tri des dé-
chets, acheminement des déchets dans un conteneur
approprié, voire le cas échéant compactage, ou encore
gestion de données envoyés a des utilisateurs).

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

[0036] Des modes de réalisation particuliers d’un dis-
positif de collecte sélective DV1 sont a présent décrits
en référence aux figures 1-9. A noter que certains élé-
ments généralement présents dans une station de tri ont
été volontairement omis car ils ne sont pas nécessaires
ala compréhension de la présente invention. Par ailleurs,
les modes de réalisation décrits ci-apres ne constituent
que des exemples particuliers et non limitatifs de réali-
sation de l'invention, d’autres mises en oeuvre étant tou-
tefois possibles. L’homme du métier comprendra en par-
ticulier que certains éléments du dispositif DV1 illustrés
dans les figures ou décrits ci-apres ne visent qu’a faciliter
la compréhension de I'invention, des variantes de réali-
sation étant toutefois possibles sans de tels éléments.
[0037] Comme représenté en figures 1-2, le dispositif
de collecte sélective DV1 (dit aussi plus simplement
« dispositif », ou « station », ou « station de tri ») com-
prend notamment les éléments suivants : au moins une
chambre de réception 10, des moyens de localisation
50, un robot préhenseur (ou moyens de préhension auto-
matisés) 20, un réceptacle d’analyse 26 distinct de la
chambre de réception 10, des moyens de contréle 30 et
des moyens d’acheminement 34.

[0038] En substance, la chambre de réception 10 est
configurée pour recevoir en vrac une pluralité de déchets
(ou articles, ou produits, objets) 15. Les moyens de lo-
calisation 50 sont configurés pour déterminer une posi-
tion d’un déchet 15a, dit déchet « cible », dans la cham-
bre de réception 15 parmi la pluralité de déchets 15 en
vrac. Le robot préhenseur 20 est configuré pour ramas-
ser le déchet cible 15a dans la chambre de réception 10
a ladite position et pour déposer le déchet cible 15a dans
le réceptacle d’analyse 26. Les moyens de contrdle 30
sont configurés pour mesurer au moins une caractéris-
tique physique du déchet cible 15a une fois positionné
dans le réceptacle d’analyse 26 et pour sélectionner un
conteneur 40a parmi une pluralité de conteneurs 40 pos-
sibles (ou disponibles) en fonction de ladite au moins une
caractéristique physique. Les moyens d’acheminement
34 sont configurés pour acheminer le déchet cible 15a
depuis le réceptacle d’analyse 26 dans le conteneur sé-
lectionné 40a. Les caractéristiques et fonctionnement de
ces différents éléments sont décrits plus en détail dans
ce qui suit.

[0039] Plus précisément, le dispositif DV1 comprend
des moyens de controle 30 qui constituent I'organe de
contrdle central permettant de contrbler les différentes
fonctionnalités du dispositif DV1. Ces moyens de con-
tréle 30 peuvent comprendre au moins un processeur
configuré pour exécuter au moins un programme d’ordi-
nateur PG1, ce programme pouvant étre stocké dans
une mémoire non volatile 32 desdits moyens de contrdle
30. La configuration et le fonctionnement des moyens de
contrdle 30 apparaitront plus précisément au vu de ce
qui suit.

[0040] La mémoire 32 peut constituer un support d’in-
formations selon un mode de réalisation particulier en ce
qu’elle comprend le programme d’ordinateur PG1 com-
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portant des instructions pour la réalisation des étapes
d’un procédé de collecte sélective de I'invention comme
décrit ci-apres dans des exemples particuliers.

[0041] Le programme d’ordinateur PG1 peut faire in-
tervenir (ou comprendre) une intelligence artificielle (I1A),
c’est-a-dire un ensemble d’algorithmes de machine lear-
ning et deep learning, comprenant notamment un réseau
neuronal, mettant en oeuvre un ensemble de modéles
établis a partir d’entrainements par apprentissage ma-
chine (dit « machine learning ») au moyen d’une base de
données déchantillonnage d'un ensemble données
(« dataset »). Cette IA peut avantageusement intervenir
a différentes étapes du procédé de collecte sélective
pour contréler les différentes fonctionnalités du dispositif
DV1.

[0042] Selon un exemple particulier, les moyens de
contréle 30 comprennent des moyens d’apprentissage
autonome (entrainement automatisé) configurés pour
développer un nouveau modeéle a partir d’échantillons
pour appliquer le procédé de collecte sélective ades nou-
veaux types de déchets (emballages, etc.). Un tel ap-
prentissage peut permettre d’améliorer la gestion des
moyens de contréle 30 en cas d’erreurs de préemption
de la robotique ou des ensembles des moyens de dé-
tection des matieres d’emballage.

[0043] Les moyens de contrdle 30 prennent par exem-
ple la forme d’'un équipement informatique disposé dans
une loge (armoire ou autre) prévue a cet effet dans le
dispositif DV1.

[0044] Le dispositif DV1 peut comprendre une ou plu-
sieurs chambres de réception 10 configurées pour rece-
voir en vrac une pluralité de déchets 15. On suppose par
la suite par simplicité que le dispositif DV1 ne comprend
qu’une chambre de réception, bien qu’il soit possible de
ménager une pluralité de chambre de réception 15 dis-
tinctes, par exemple pour augmenter la capacité de ré-
ception ou traiter séparément des flux distincts de dé-
chets 15. Chaque chambre de réception 15 peut com-
prendre un ou une pluralité de bacs de réception 11 (fi-
gures 3-4) configuré pour recevoir en vrac les déchets
15, la configuration de ces bacs pouvant étre adaptée
selon le cas. De méme, la nature et le nombre des dé-
chets (ou objets) 15 déposés dans la chambre de récep-
tion 15 peuvent varier selon le cas.

[0045] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend au moins une bouche d’entrée 2 (figure 1) con-
figurée pour permettre une introduction de la pluralité de
déchets 15 en vrac depuis I'extérieur du dispositif DV1
dans la chambre de réception 10 au travers de ladite au
moins une bouche d’entrée 2. Par définition, le dép6t en
vrac des déchets 15 implique que ces derniers n’ont pas
besoin d’étre disposés d’'une fagon organisée ou prédé-
finie pour que le dispositif DV1 puisse effectuer les opé-
rations décrites ci-apres.

[0046] Chaque bouche d’entrée 2 permet de faire tom-
ber par gravité des déchets 15 dans la chambre de ré-
ception 10 (éventuellement des flux distincts de déchets
15 dans des bacs séparés de la chambre de réception
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10) située en partie inférieure (sous la bouche d’entrée
2). La ou les bouches d’entrée peuvent étre équipées
d’'un systéme de goulotte (non représenté) a l'intérieur
du dispositif DV1 pour faciliter le convoyage des déchets
15 en vrac dans la chambre de réception 10.

[0047] Laoulesbouchesd’entrée 2 peuventcompren-
dre des moyens d’obturation (ou moyens de verrouillage)
4 configurés pour commuter entre une position fermée
interdisantl'introduction des déchets 15 dans le dispositif
DV1 et une position ouverte autorisant ladite introduction
des déchets 15. Ces moyens d’obturation 4 comprennent
par exemple une porte (ou trappe) mobile. Ces moyens
d’obturation 4 sont contrélés par des moyens de contréle
d’obturation, a savoir les moyens de contréle 30 dans
cet exemple. Les moyens d’obturation 4 sont par exem-
ple actionnés par des moyens mécaniques d’entraine-
ment (comprenant un moteur par exemple) actionnables
par les moyens de contréle 30.

[0048] On suppose dans ce qui suit que le dispositif
DV1 ne comprend qu’une seule bouche d’entrée 2 par
souci de simplicité, bien que des exemples avec plu-
sieurs bouches d’entrée 2 sont possibles.

[0049] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend des moyens d’authentification 8 configurés
pour acquérir (ou obtenir) une donnée d’authentification
DT1 d'un utilisateur (figure 1) et réaliser une authentifi-
cation a partir de la donnée d’authentification DT1. La
nature de la donnée d’authentification DT1 dépend du
type des moyens d’authentification 8 utilisés, ces der-
niers pouvant comprendre par exemple un lecteur QRC
(pour QR code ou « Quick Response Code » en anglais),
un lecteur NFC (pour « Near Field Communication » en
anglais), un lecteur de carte (carte magnétique ou carte
a puce, par exemple par lecture avec contact ou sans
contact) ou un lecteur d’'empreinte biométrique (lecture
d’'une empreinte digitale, d’'une empreinte d’iris, recon-
naissance faciale, etc.). Un usager souhaitant utiliser le
dispositif DV1 peut ainsi fournir cette donnée d’identifi-
cation qui est acquise par les moyens d’authentification
8 afin d’authentifier 'usager ce qui déclenche le démar-
rage du process de tri.

[0050] Les moyens de contrdle 30 peuvent alors étre
configurés pour commander le positionnement des
moyens d’obturation 4 dans la position fermée ou ouverte
en fonction d’un résultat de I'authentification. Sil'authen-
tification est réalisée avec succes, les moyens de con-
tréle 30 déclenchent I'ouverture de la bouche d’entrée 2
en positionnant les moyens d’obturation 4 en position
ouverte.

[0051] Cette authentification peut étre réalisée par les
moyens de contréle 30 coopérant avec les moyens
d’authentification 8.

[0052] Selon un exemple particulier, les moyens de
contréle 30 sont configurés pour consulter une base de
données (par exemple une base stockée dans le dispo-
sitif DV1 ou une base distante) comprenant des données
utilisateur représentatives d’au moins un usager,
l'authentification étant réalisée par une comparaison de
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la donnée d’authentification DT1 acquise par les moyens
d’authentification 8 avec les données utilisateur récupé-
rées dans la base de données. La station DV1 peut éven-
tuellement communiquer avec un serveur distant (par
exemple DV2) pour effectuer I'authentification.

[0053] Selon un exemple particulier, la bouche d’en-
trée 2 est par défaut en position fermée. Sur détection
que l'authentification d’'un usager a été réalisée avec suc-
cés, les moyens de contréle 30 envoient une commande
aux moyens d’obturation 4 pour que ces derniers se pla-
cent en position ouverte.

[0054] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend une pluralité de bouches d’entrée 2 indépen-
dantes les unes des autres pour permettre I'introduction
simultanée de la pluralité de déchets 15 en vrac depuis
I'extérieur du dispositif DV1 dans la chambre de récep-
tion 15 au travers de ladite pluralité de bouches d’entrée
2. Chaque bouche d’entrée 2 peut alors étre indépen-
dante I'une de 'autre de sorte qu'’il est possible pour plu-
sieurs utilisateurs de déposer simultanément des dé-
chets 15 dans la station DV1.

[0055] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend une pluralité de bouche d’entrée 2. De plus
une autre bouche d’entrée spécifique 2a est configurée
pour permettre I'introduction de bouchons et/ou piles
dans la chambre de réception 10 un bac spécifique situé
sous le ou les bacs de réceptions 10.

[0056] En effet, les piles électriques posent probleme
dans la mesure ou les usagers mélangent souvent ces
piles avec les autres déchets, ce qui peut provoquer des
incendies dans les centres de tri et peut aussi engendrer
des problémes de nocivités environnementales (toxicité
des déchets). Une des principales raisons de la mauvai-
seprise encharge de ce type de déchetestquela collecte
de ces déchets est souvent prévue a I'extérieur des cen-
tres de tri, en hors foyers ou en centre commerciale et
autres, de sorte que les usagers oublient de les apporter
ce qui conduit aux problémes précités. La collecte sépa-
rée de ce type de déchet par la station DV1 apporte une
réponse a ces problemes, ainsi qu’un gain de confort en
termes notamment d’ergonomie pour les utilisateurs.
[0057] Par exemple, un bloc compartimenté peut étre
ménagé en partie avant (fagade) du dispositif DV1 pour
recevoir séparément les bouchons et piles électriques
afin de permettre a ces déchets d’étre collectés séparé-
ment (flux indépendant) a I'intérieur par un ou des bacs
de réception 11 dédiés de la chambre de réception 10.
[0058] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend une interface utilisateur 6 (figure 1) permettant
a un usager d’interagir avec le dispositif DV1, par exem-
ple pour lui présenter des informations utiles lors de I'uti-
lisation du dispositif DV1. Cette interface utilisateur 6
peut par exemple étre utilisée par 'usager pour interagir
avec le dispositif DV1 au cours d’une authentification via
les moyens d’authentification 8 comme déja décrit. La
configuration de l'interface utilisateur 6 peut varier selon
le cas. Elle comprend tous moyens (écrans, touches,
voyants lumineux, moyens d’avertissement sonore, syn-
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thétiseur vocal, etc.) permettant a un utilisateur pour
d’envoyer (ou entrer) des instructions ou commandes au
dispositif DV1 et/ou de recevoir des informations fournies
par le dispositif DV1.

[0059] Selon un exemple particulier, l'interface utilisa-
teur 6 comprend un clavier virtuel (ou clavier visuel) per-
mettant aux utilisateurs de contréler le, ou d’accéder a
des fonctionnalités du, dispositif DV1 de fagon ergono-
mique. Pour ce faire, l'interface 6 comprend par exemple
un écran tactile configuré pour afficher un clavier, dit cla-
vier virtuel, utilisable par un utilisateur pour entrer des
commandes ou saisir des informations. Le clavier virtuel
ainsi généré peut le cas échéant étre adapté en fonction
de la situation et/ou de I'utilisateur selon les besoins ou
encore permettre de limiter d’éventuelles contaminations
entre utilisateurs (par exemple par des maladies de type
COVID ou autre).

[0060] Le recours a des moyens d’avertissement so-
nores ou synthétiseur vocal peut permettre par exemple
d’avertir dans le voisinage de la présence du dispositif
DV1 (pour éviter par exemple I'abandon sauvage de dé-
chets dans la nature ou des lieux non prévus a cet effet).
L’interface utilisateur 6 peut par exemple afficher sur un
écran un ensemble d’informations (par exemple en
temps réeletdefagonindividualisée), telles que au moins
'une parmi : un état de fonctionnement (état activé ou
désactivé) du dispositif DV1, une emprunte carbone as-
socié a l'usager, une gamification, un niveau de CO2
économisé grace au tri réalisé par le dispositif DV1, des
données de tri qualitatif et quantitatif du tri, etc.

[0061] L’interface utilisateur 6 peut par exemple étre
configurée pour afficher ou restituer des informations re-
présentatives d’au moins l'un parmi : un résultat d’ana-
lyse obtenu a partir de ladite au moins une caractéristique
physique mesurée par les moyens de contréle 30 et un
résultat de tri représentatif du conteneur sélectionné.
[0062] L’interface utilisateur 6 peut interagir avec I'uti-
lisateur par le biais d’un synthétiseur vocale pour guider
l'utilisateur de maniére ergonomique dans l'utilisation du
dispositif.

[0063] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
est configuré pour afficher ou restituer des publicités vir-
tuelles en 2D (2 dimensions) ou 3D (3 dimensions). La
présentation de ces contenus publicitaires peut se faire
au moyen de diverses supports dont est équipé, le cas
échéant, le dispositif DV1 (écran affichant des publicités
en 2D, tableau LED, barre LED en rotation, etc.).
[0064] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
est configuré pour mettre en oeuvre un didacticiel d’in-
formation et d’utilisation en interaction avec un person-
nage 2D ou 3D. Autrement dit, ce didacticiel comprend
la restitution, par exemple au moyen de l'interface utili-
sateur 6, d’'un personnage 2D ou 3D avec lequel un uti-
lisateur peut interagir. Ce didacticiel (y compris le per-
sonnage 2D ou 3D) peut étre présenté au moyen de quel-
conques moyens appropriés de restitution ou d’affichage
dont est équipé le dispositif DV1. En particulier, diverses
informations pertinentes pour l'utilisation du dispositif
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DV1 peuvent étre présentées a I'utilisateur. Cela permet
de rendre le dispositif DV1 plus facile d'utilisation. Le
dispositif DV1 peut par exemple étre configuré pour com-
muniquer avec un serveur distant DV2 (d'un centre ad-
ministrateur par exemple), l'interface utilisateur 6 per-
mettant d’afficher ou restituer des informations échan-
gées avec le serveur DV2.

[0065] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
(ou plus particulierement les moyens de contréle 30) est
configuré pour mettre en oeuvre une ou des fonctionna-
litts prévues pour l'industrie 4.0, dite «industrie du
futur », a savoir de type 10T 4.0 (pour « Internet des Ob-
jets 4.0 »), IOLink (systeme de communication pour la
connexion de capteurs et d’actionneurs intelligents a un
systeme d’automatisation est normalisé dans la norme
CEI 61131-9 sous la désignation anglaise « Single-drop
digital communication interface for small sensors and
actuators » (SDCI)), etc. Pour ce faire, le dispositif DV1
comprend par exemple une interface de communication
configurée pour communiquer avec un réseau de com-
munication de type « Cloud », par exemple avec le ser-
veur distant DV2 (ou tout autre serveur) via Internet. Le
dispositif DV1 peut ainsi exporter dans le Cloud diverses
données, représentatives par exemple de ses processus
(ou états) internes. A partir de ces données, il est alors
possible de gérer, entretenir et effectuer des analyses
du dispositif DV1 a distance. Grace a la connexion du
dispositif DV1 avec le serveur distant SV2, un centre
d’administration peut notamment interagir a distance
avec le dispositif DV1 ou encore récupérer des informa-
tions permettant de détecter d’éventuelles usures pré-
maturées d’un ou plusieurs éléments du dispositif DV1,
en vue par exemple de faire de la maintenance préven-
tive ou curative.

[0066] Le dispositif DV1 est par exemple configuré
pour transmettre au serveur distant DV2 (un centre dis-
tant d’administration) des données représentatives d’un
état dudit dispositif, par exemple d’aspects qualitatifs
et/ou quantitatifs de flux de déchets triés ou traités par
ledit dispositif DV1. D’autre part, les données transmises
par le dispositif DV1 peuvent comprendre des données
d'utilisateur caractérisant les utilisateurs ayant utilisé le
dispositif DV1. Les données ainsi transmises peuvent
par exemple permettre aux exploitants une meilleure
gestion ou encore permettre aux collectivités de mettre
en place des politiques publiques sur la gestion des dé-
chets.

[0067] Danslamesure ou le dispositif DV1 est suscep-
tible de traiter et stocker des données sensibles, notam-
ment en lien avec les utilisateurs, exploitants et/ou col-
lectivités, il est possible de doter le dispositif DV1 (et en
particulier les moyens de contrdle 30) de ressources ma-
térielles et/ou logicielles pour lutter contre la cybercrimi-
nalité (procédures, logiciels, dispositifs de protection,
etc.).

[0068] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
peut étre équipé de moyens d’alimentation électrique ba-
sés sur une source d’énergie renouvelable pour alimen-
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ter électriquement les différents composants du dispositif
DV1, notamment les moyens de contréle 30 et les diffé-
rentes éléments mécaniques mobiles. Il peut s’agir éven-
tuellement de moyens d’alimentation secondaire sur les-
quels peut basculer sibesoin le dispositif DV1 (par exem-
ple si I'alimentation principale n’est plus disponible ou
souhaitable). Commeiillustré enfigure 1, le dispositif DV1
peut par exemple comprendre des panneaux photovol-
taiques 29 aptes a collecter de I'énergie solaire et a con-
vertir celle-ci en électricité utilisable par le dispositif DV1
pour son fonctionnement. Il est ainsi possible de lutter
efficacement contre le réchauffement climatique et de
limiter les co(t en énergie.

[0069] Comme déja indiqué, la chambre de réception
10 comprend au moins un bac de réception 11 (figures
3-4) positionné pour que la pluralité de déchets 15 tombe
par gravité en vrac dans ledit au moins un bac de récep-
tion 11. Comme déja indiqué, on suppose dans ce qui
suit que la chambre de réception 10 ne comporte qu’un
unique bacderéception 11, bien que des variantes soient
possibles avec plusieurs bacs de réception 11.

[0070] Selon un exemple particulier, le bac de récep-
tion 11 est monté rotatif autour d’'un axe de rotation 12
(figures 1 et 3-4) et configuré pour contenir en vrac les
déchets 15. Le dispositif DV1 peutcomprendre en outre :

- un bac de vidange 16 positionné sous le bac de ré-
ception 11 permettant de recevoir des résidus
alimentaires ; et

- des moyens de contrble de bac configurés pour faire
basculer en rotation le bac de réception 11 afin de
causer une vidange par gravité des déchets 15 dans
le bac de vidange 16 sous-jacent. Ce mouvement
de rotation estactionné par exemple par des moyens
d’entrainement motorisés 14 pilotés par les moyens
de contréle 30 (figure 1).

[0071] Selon un exemple particulier, le bac de vidange
16 comprend au moins un capteur de niveau 51 (figure
2-4) configuré pour détecter lorsque le bac de vidange
16 atteintun niveau de remplissage limite (correspondant
par exemple a une valeur prédéfinie). Ainsi, sur détection
que le bac de vidange 16 atteint un niveau de remplis-
sage limite, les moyens de contréle 30 peuvent déclen-
cher I'envoi d’'une donnée d’alerte, par exemple au ser-
veur DV2, pour indiquer que le bac de vidange 16 est
plein.

[0072] Le bac de réception 11 est par exemple de for-
me semi-cylindrique afin de faciliter la vidange des dé-
chets 15 si nécessaire.

[0073] On suppose par la suite que ces moyens de
contréle de bac font partie intégrante des moyens de
contréle 30.

[0074] Il peut en effet arriver que les déchets 15 recu
en vrac dans le bac de réception 11 soit mélangé avec
d’autres déchets 15 indésirables, par exemple des bio-
déchets tels que des épluchures de légumes ou de fruits,
pain etc. Afin de faciliter et accélérer le processus de tri
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pour ces éléments indésirable, le bac de réception 11
peut donc étre doté d’une motorisation lui permettant
d’étre entrainé en rotation autour de I'axe de rotation 12
sous le contréle des moyens de contréle 30 afin de faire
tomber ces petits indésirable (évacuation par gravité) et
stabiliser la réception des déchets regus en vrac.
[0075] Selon un exemple particulier, le ou les bacs de
réception 11 peuvent avoir subi un traitement antirouille,
par exemple selon une configuration interne et externe
spécifique pourfaciliter a la fois la réception des matiéres
regues en vrac et le travail du robot préhenseur. Ces
bacs peuvent étre en acier et/ou en matieres plastique
et/ou toutes autres matiéres appropriées. Selon un
exemple particulier, le dispositif DV1 comprend un
broyeur configuré pour broyer les déchets 15 déposés
par les utilisateurs. Ce broyeur peut étre implémenté de
diverses maniéres et permet si besoin de réduire la taille
des déchets atraiter parle dispositif DV1. Selon unexem-
ple particulier, les moyens de contrdle 30 sont configurés
pour causer un envoi au serveur distant DV2 de données
de niveau représentatives d’un niveau de remplissage
atteinte par le bac de réception 15. Il est ainsi possible
d’envoyer une alerte aux divers services de maintenance
et aux exploitants lorsque qu’un niveau devient critique
dans un bac de réception 11.

[0076] Selon un exemple particulier, les moyens de
contréle 30 sont configurés pour opérer des oscillations
rotatives du bac de réception 11 autour de son axe de
rotation 12 de sorte a stabiliser la pluralité de déchets 15
agenceés en vrac dans le bac de réception 11 sans causer
de vidange dans le bac de vidange 16 sous-jacent. Pour
ce faire, il est possible de configurer les oscillations ro-
tatives de sorte que I'angle de rotation du bac 11 autour
de son axe 12 n’excede pas une valeur limite prédéfinie
au-dela de laquelle les déchets 15 risquent de tomber
dans le bac de vidange 16 sous-jacente.

[0077] Pendant le processus de tri, il peut ainsi étre
effectué des mini-rotations (mouvements rotatifs alter-
nés dans les deux sens de rotation) afin de stabiliser les
déchets 15 dans le bac de réception 11. Pendant cette
phase, il peut en effet arriver que les déchets 15 subis-
sent des forces cinétiques pouvant occasionner des per-
turbations dans le processus de tri. Pour éviter ces phé-
nomeénes perturbateurs occasionnels, les mouvements
d’oscillation du bac de réception 11 peuvent étre gérés
par les moyens de contréle 30 qui actionnent des stabi-
lisateurs de fagon automatisée. La configuration de ces
oscillations (ou mini-oscillations) en termes notamment
de fréquence, amplitudes, etc. peut étre adaptée selon
le cas, en fonction notamment de I'agencement du bac
de réception 11 et de 'usage souhaité.

[0078] Selon un exemple particulier, au moins un ori-
fice d’évacuation est ménagé a la base du bac de récep-
tion 11 pour permettre I'évacuation d’un fluide résiduel
dans le bac de vidange sous-jacent (tout en permettant
au bac de réception 11 de conserver les déchets 15).
Ces orifices (ou trous) peuvent ainsi étre ménagés au
fond ou a la base du bac de réception 11 pour faciliter
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I'évacuation de fluides (liquides ou autres) vers le bac de
vidange 16 correspondant situé en-dessous. Au moins
un capteur de niveau 51 est configuré pour détecter lors-
qu’un bac de vidange atteint un niveau de remplissage
limite pour les fluides, cette information étant envoyée
au serveur a distance.

[0079] Selon un exemple, la chambre de réception 10
comprend deux bacs de réception 11 (ou plus), chacun
d’eux étant configuré selon I'un ou plusieurs des modes
de réalisation et variantes décrits ci-avant, de sorte par
exemple a étre basculables en rotation sous le contréle
des moyens de contrble 30, a réaliser des oscillations en
rotation et/ou a comporter au moins un orifice, etc.
[0080] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend (par exemple en partie inférieure de la face
avant) une ou plusieurs portes permettant d’accéder et
de vider le ou les bacs de vidange 16 afin d’évacuer les
déchets indésirables, restes alimentaires, biodéchets ré-
siduels, etc.

[0081] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend au moins un capteur de mesure 27 (figure 1)
configuré pour mesurer la qualité de I'air environnante,
ainsi que des moyens de communication configurés pour
envoyer a un serveur distant DV2 des données de qualité
d’air représentatives de la qualité de I'air environnant.
Ce ou ces capteurs de mesure 27 peuvent étre position-
nés par exemple sur une paroi externe supérieure du
dispositif DV1 afin de faciliter les mesures.

[0082] Il est ainsi possible d’effectuer des estimations
de la pureté ou qualité de I'air environnant (par exemple
en temps réel) a partir des mesures réalisées. Pour ce
faire, la station DV1 peut envoyer les données de qualité
d’air a un centre de contrdle (centre administrateur, col-
lectivités...) pour effectuer un suivi de I'évolution de la
qualité de I'air a partir des données regues (détections
de pics anormaux de pollution) et prendre le cas échéant
des actions appropriées.

[0083] Les centres urbains connaissent depuis un cer-
tain temps des pics de pollutions, causant notamment
des troubles graves sur la santé chez les personnes fra-
giles (enfants, personnes agées, etc.). Cette solution per-
met de s’assurer que l'air environnant le dispositif DV1
est de bonne qualité.

[0084] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend en outre au moins un collecteur, indépendant
de lachambre de réception 10, pour recevoir des déchets
d’'un type prédéfini (autres que les déchets 15). Un ou
des collecteurs indépendants peuvent notamment équi-
per le dispositif DV1 pour collecter des biodéchets, des
sacs plastiques, des cartons, verre, masques sanitaires,
etc.

[0085] A titre d’exemple, le dispositif DV1 peut étre
équipé d’'une ouverture (par exemple en partie fagade)
configurée pour y faire glisser des grands cartons pliés
ou autres déchets d’un type prédéfini. Le collecteur sur
lequel débouche l'ouverture est agencé indépendam-
ment de la chambre de réception 10 et, le cas échéant,
indépendamment de chaque autre collecteur, afin no-
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tamment d’éviter les risques d’incendie en cas de mal-
veillance.

[0086] Chaque collecteur peut étre équipé d’'une porte
(ou trappe, ou volet d’obturation) dédiée pour permettre
'accés aux déchets correspondants et faciliter la collecte
par les services compétents. Cette porte peut étre sécu-
risée pour contrbler I'accés a ces déchets, pour limiter
notamment les risques d’incendie, sanitaires et de mé-
lange. La porte peut étre dotée de moyens d’actionne-
ment contrélant I'ouverture de la porte, par exemple en
fonction d’'une authentification préalable d’un utilisateur
par des moyens d’authentification appropriée (par exem-
ple via l'interface utilisateur). Ces moyens d’actionne-
ment peuvent étre eux-mémes contrdlés par les moyens
de contréle 30. En cas de tentative d’accés non autorisé,
des moyens de communication (anti-intrusion) du dispo-
sitif DV1 peuvent étre configurés pour envoyer une alerte
au serveur distant DV 1, pour avertir par exemple un cen-
tre administrateur, un exploitant, etc.

[0087] Afin d’apporter une réponse concernant la loi
anti-gaspillage des biodéchets, les biodéchets pourront
par exemple étre utilisés pour faire des engrais naturels
ou alimenter la chaine du biogaz. La collecte des biodé-
chets peut se faire par exemple par une partie latérale
séparément de la chambre de réception 10.

[0088] Les collecteurs précités peuvent en outre étre
munis éventuellement de capteurs de niveau et reliés au
serveur distant DV2 (par exemple d’un centre adminis-
trateur) pour la gestion des données utilisateurs et ex-
ploitants.

[0089] Selon un exemple particulier, les moyens de
localisation 50 (figure 2) comprennent au moins un cap-
teur de position configuré pour déterminer des coordon-
nées spatiales du déchet cible 15a dans les déchets 15
disposés en vrac dans la chambre de réception 10. Le
robot préhenseur 20 est alors configuré pour ramasser
le déchet cible 15a a la position définie par les coordon-
nées spatiales.

[0090] Comme illustré en figures 1-2, les déchets 15
arrivant en vrac dans la chambre de réception 10, ils sont
généralement entremélés, imbriqués et/ou mélangés,
les uns au-dessus des autres dans un espace en plu-
sieurs dimensions (longueur, largeur, hauteur). Une
autre difficulté résulte du fait que les déchets 15 ainsi
disposés en vrac peuvent comporter des caractéristi-
ques treés variables de forme, de duretés, etc. Par exem-
ple, une boite de conserve est souvent cylindrique en
acier et de dureté et de densité différente de celles d’'une
bouteille en plastique qui elle comporte souvent des
stries. Une autre difficulté résulte de la difficulté pour 'en-
semble robotisé (dit aussi robot préhenseur ou moyens
robotisés de préhension) 20 de saisir efficacement le dé-
chet cible 15a.

[0091] Les moyens de localisation 50 constituent des
moyens de vision permettant aux moyens de contréle 30
d’identifier le déchet cible 15a que I'on souhaite traiter.
Les moyens de contréle 30 peuvent par exemple étre
configurés pour envoyer a 'ensemble robotisé 20 des
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instructions déterminées a partir des coordonnées spa-
tiales, ces instructions commandant au 'ensemble robo-
tisé 20 de ramasser le déchet cible 15a a la position dé-
finie par les coordonnées spatiales. Ces instructions peu-
vent également définir la maniéere dont le déchet cible
15a est saisie, voire chague mouvement effectué par
I'ensemble robotisé 20.

[0092] Selon un exemple particulier, les moyens de
localisation 50 comprennent un ou des capteurs de po-
sition (capteurs dynamiques, caméras, etc.) configurés
pour acquérir des données d’objet, par exemple des don-
nées volumétriques, représentatives des différents ob-
jet/déchets 15 imbriqués en vrac dans la chambre de
réception 10 (dans le bac de réception 11). Ces données
objet sont alors récupérées et interprétées par les
moyens de contrdle 30 pour déterminer les coordonnées
spatiales du déchet cible 15a et pour transmettre au robot
préhenseur 20 desinstructions définissant une opération
de préhension pour ramasser le déchet cible 15a aux
coordonnées spatiales. Ces instructions causent I'exé-
cution par le 'ensemble robotisé 20 d’'une opération de
préhension (dite aussi « pick and place »)du déchetcible
15a et le transfert de ce déchet dans le réceptacle d’ana-
lyse 26.

[0093] L’IA des moyens de contréle 30 peut en parti-
culier réaliser un traitement a partir des données d’objet
pour déterminer la meilleure maniére d’attraper le déchet
cible 15a au moyen I'ensemble robotisé 20, afin de pren-
dre le déchet cible 15a dans les meilleures conditions et
éviter notamment que ce déchet cible 15a ou un autre
objet 15 tombe. Une simple erreur sur le processus de
préhension se traduirait par une défaillance de plusieurs
tonnes par an dans la mesure ou cette erreur pourrait se
répéter a chaque opération de préhension d’'un nouveau
déchet cible.

[0094] A noter que la maniére dont le déchet cible 15a
est sélectionné parmi la pluralité de déchets 15 disposés
en vrac dans la chambre de réception 10 peut étre adap-
tée selon le cas. On suppose dans ce document que le
dispositif DV1 peut traiter de maniere identique une plu-
ralité de déchet cible 15a séquentiellement.

[0095] Comme déja indiqué, I'ensemble robotisé 20 a
en particulier pour fonction de prendre chaque déchet
cible 15a parmi les déchets 15 disposés en vrac dans la
chambre de réception 10 et de le convoyer jusque dans
le réceptacle d’analyse 26 (figure 2) pour étre soumis a
une phase de reconnaissance matieres puis de tri com-
me décrit précédemment.

[0096] La configuration du 'ensemble robotisé 20 peut
étre adaptée selon le cas, dans la mesure ou elle permet
une bonne préhension des déchets que I'on souhaite ma-
nipuler. A cet effet, le 'ensemble robotisé peut compren-
dre des moyens de préhension 24 agencés sur un bras
mécanique mobile (bras robotisé) 22. Ces moyens de
préhension 24 comprennent par exemple des moyens
de succion (ou systéme de manipulation a vide (de type
ventouse par exemple, aspirant le produit ce qui est le
plus simple et rapide), et/ou un systéme comportant au
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moins une pince mécanique comme illustré en figures
1-2 (plus précis mais moins rapide).

[0097] Dans I'exemple considéré, le bras 22 et les
moyens de préhension 24 sont pilotés par les moyens
de contrdle 30 pour réaliser les opérations de ramassage
et de déplacement de chaque déchet cible 15a.

[0098] Ilimporte d’adapter la configuration du 'ensem-
ble robotisé 20 en fonction par exemple du nombre de
cycles par minute nécessaire (c’est-a-dire le nombre
d’articles qui doivent étre déplacés a la minute), le poids
maximal supporté par le systéme de préhension (en pre-
nant en considération le type de produits a manipuler),
I'espace dont a besoin le robot ou le systéeme de vision
artificiel installé (des capteurs ou des caméras).

[0099] En général, 'usage d’'un robot est facilité sur
une chaine de production traditionnelle par des taches
manuelles qui permettent notammentd’éparpillerles élé-
ments a attraper. A contrario, I'ensemble robotisé 20 du
dispositif DV1 peut étre piloté finement par les moyens
de contréle 30 auxmoyens d’une |A qui a été au préalable
soumise a un apprentissage machine a partir d’échan-
tillons comme déja décrit.

[0100] Selon un exemple particulier, 'ensemble robo-
tisé 20 est configuré pour étre capable de faire un en-
semble d’opérations sur 360° et de plonger en profon-
deur directement dans un bac de réception 11 en trois
dimensions pour chercher un déchet cible 15a imbriqué
en vrac quelle que soient sa position, dureté, densité,
etc. Par exemple, le robot préhenseur 20 peut étre con-
figuré pour attraper le déchet cible 15a selon une confi-
guration de prise (orientation, force de préhension, po-
sition, etc.) qui est fonction du type du déchet cible con-
sidéré (bouteille minérale striée, une boite en carton, ...).
[0101] Pourlimiter 'impact environnemental, 'ensem-
ble des éléments DV1 peut étre alimenté en 24 volts. La
préhension peut étre alimentée par air comprimé.
[0102] Comme déja indiqué, les moyens de controle
30 sont configurés pour mesurer au moins une caracté-
ristique physique du déchet cible une fois ce dernier po-
sitionné dans le réceptacle d’analyse 26 et pour sélec-
tionner un conteneur 40a parmi une pluralité de conte-
neurs 40 possibles (ou disponibles) en fonction de ladite
au moins une caractéristique physique mesurée (figures
1-2).

[0103] Selon un exemple particulier, les moyens de
contréle 30 sont configurés pour déterminer au moins
une matiére composant le déchet cible 15a a partir de
ladite au moins une caractéristique physique mesurée,
le conteneur sélectionné 40a étant fonction de ladite au
moins une matiére déterminée. Ladite au moins une ca-
ractéristique physique ainsi mesurée peut comprendre
'une au moins parmi des caractéristiques suivantes du
déchet cible 15a :

- conductivité électrique et/ou résistivité électrique ;
- conductivité thermique ;

- conductance électrique et/ou résistance électrique ;
- conductance thermique et/ou résistance thermique ;
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dimensions et/ou forme ;

- perméance magnétique
magnétique ;

- permittivité ;

- poids;

- réponse fréquentielle a des longueurs d’ondes
millimétriques ;

- réponse fréquentielle a des ondes sonores et/ou
ultrasonores ;

- spectre d’absorption a une lumiére incidente (par

exemple dans le Vvisible, infrarouge, et/ou

ultraviolet ... ; et

et/ou réluctance

température.

[0104] A cet effet, les moyens de controle 30 utilisent
par exemple des capteurs (ou moyens de mesure) 28
pour acqueérir la ou les caractéristiques physiques du dé-
chet cible 15a positionné dans le réceptacle d’analyse
26. Le dispositif DV1 comprend par exemple une cham-
bre de détection 25 (figure 2) comprenant le réceptacle
d’analyse 26 et au moins un capteur 28 pour mesurer la
ou les caractéristiques physiques du déchet cible 15a.
Ces capteurs de mesure 28 sont reliés aux moyens de
contrdle 30 de sorte a ce que ces derniers puissent ré-
cupérer ettraiterles données de mesure de ces capteurs.
[0105] Selonunexemple particulier, lachambre de dé-
tection 25 est munie d’'un ensemble de capteurs dyna-
miques 28 reliés aux moyens de contréle 30, ces cap-
teurs étant configurés pour acquérir des données de me-
sure représentatives de la ou des caractéristiques phy-
siques du déchetcible 15a. Ces données de mesure sont
ensuite envoyées aux moyens de contréle 30. Ces
moyens de contréle 30 interprétent alors ces données
de mesure et, a partir de cette interprétation, contrélent
un processus de tricomprenantla sélection du conteneur
40a approprié et 'acheminement du déchet cible 15a par
les moyens d’acheminement 34 dans le conteneur sé-
lectionné 40a.

[0106] La chambre de détection 25 peut éventuelle-
ment aussi comprendre au moins un capteur dynamique
28 (lecteur de codes-barres, QR code ou autres) confi-
guré pour acquérir des données d’origine représentati-
ves d’une origine ou d’identification (marque ou autre)
du déchet cible 15a. Ces données d’origine peuvent étre
transmises par des moyens de communication du dis-
positif DV1 au serveur distant DV2 (d’'un centre adminis-
trateur ou autre), pour permettre une analyse et un suivi
des déchets de I'utilisateur concerné. Ces données d’ori-
gine, ou des données de suivi obtenues a partir de ces
données d’origine, peuvent éventuellement étre ensuite
mises a la disposition des usagers et industriels, par
exemple via une application sur un terminal, afin de per-
mettre aux personnes concernées de mieux connaitre
leur impact respectif, en termes par exemple environne-
mental et/ou économique.

[0107] Selon un exemple particulier, les capteurs de
mesure 28 comprennent un capteur de poids apte a réa-
liser une mesure du poids du déchet cible 15a. Les don-
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nées de poids ainsi collectées parles moyens de contrdle
30 pour chaque déchet cible 15a peuvent étre transmises
au serveur distant DV2, ou traitées par les moyens de
controle 30, pour obtenir des données qualitatives et
quantitatives a destination des usagers, exploitants, etc.
Ces données peuvent notamment étre utilisées a des
fins de tarifications par I'exploitant.

[0108] Selon un exemple particulier, les moyens de
contréle 30 sont configurés pour réaliser la mesure de
ladite au moins une caractéristique physique du déchet
cible 15a tandis que ce dernier est le seul déchet disposé
dans ou sur le réceptacle d’analyse 26, afin de faciliter
les mesures et optimiser la fiabilité des résultats de re-
connaissance et de tri.

[0109] Selon un exemple particulier, le 'ensemble ro-
botisé 20 est configuré pour disposer successivement
une pluralité de déchets cibles 15a (I'un apres I'autre)
dans le réceptacle d’analyse 26 pour que ces déchets
soienttraités parles moyens de contréle 30 etles moyens
d’acheminement 34. Pour ce faire, les mémes opérations
sont réitérées par le dispositif DV1 pour chaque nouveau
déchet cible 15a.

[0110] A noter par ailleurs que la configuration du ré-
ceptacle d’analyse 26 peut varier selon le cas. Selon un
exemple particulier, le réceptacle d’analyse 26 présente
une section transverse en forme de « V » pour assurer
un glissement par gravité du déchet cible 15a jusqu’a
atteindre une position d’analyse a la base du réceptacle
d’analyse 26. Comme illustré en figure 2, le réceptacle
d’analyse 26 peut comprendre par exemple deux plans
inclinés 27 qui se rejoignent a la base du réceptacle. Cet
arrangement particulier du réceptacle d’analyse 26 per-
metd’assurer un positionnement naturel et précis de cha-
que déchet cible 15a a la position adéquate dans le ré-
ceptacle d’analyse 26, de fagon a réaliser une mesure
précise et fiable des caractéristiques physiques du dé-
chet cible 15a. De par sa conception, le réceptacle d’ana-
lyse 26 peut ainsi recevoir tous types de déchet 15 quel-
les que soit leurs formes, densités, les matieres, etc.
D’autres configurations du réceptacle d’analyse 26 sont
toutefois possibles. Comme déja indiqué, le dispositif
DV1 peut comprendre une chambre d’analyse 25 conte-
nant le réceptacle d’analyse 26.

[0111] Selon un exemple particulier, le dispositif DV1
comprend en outre des moyens de compression (ou
moyens stabilisateurs) 60 comme illustré en figures 5-7.
Ces moyens de compression 60 sont configurés pour
s’étendre dans la chambre d’analyse 25 de sorte a com-
presser le déchet cible 15a lorsque ce dernier est posi-
tionné dans le réceptacle d’analyse 26. Ces moyens de
compression 60 peuvent avoir pour fonction la stabilisa-
tion du déchet cible 15a dans le réceptacle d’analyse
et/ou le compactage du déchet cible 15a une fois les
mesure des caractéristiques physiques achevées.
[0112] Selon un exemple particulier, les moyens 60
sont des moyens de compression et/ou de broyage con-
figurés pour s’étendre dans la chambre d’analyse 25 de
sorte a compresser et/ou broyer le déchet cible 15a lors-
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que ce dernier est positionné dans le réceptacle d’ana-
lyse 26. Les moyens 60 peuvent ainsi permettre de com-
pacter le déchet cible et/ou broyer ce dernier. Le broyage
du déchet cible peut notamment faciliter 'analyse des
caractéristiques du déchet dans la chambre d’analyse
25 ou encore faciliter le convoyage du déchet cible hors
de la chambre d’analyse 25 une fois I'analyse effectuée.
[0113] Ces moyens de compression 60 associés avec
la forme en « V » du réceptacle d’analyse 26 permettent
par exemple d’éviter que le déchet cible 15a ne rebon-
disse dans la chambre d’analyse 25 une fois déposé par
le 'ensemble robotisé 20, avec le risque de tombé par
exemple dans un conteneur 40 (bac poubelle, fosse, etc.)
sans qu’il ne soit ni identifié ni trié par les moyens de
contréle 30. Pour ce faire, les moyens de compression
60 appliquent une pression sur le déchet cible 15a lors-
que celui-ci atteint le réceptacle d’analyse 26.

[0114] Ces mémes moyens de compression 60 peu-
vent éventuellement servir de pressoir des déchets pour
les compacter, avec de préférence une conception adap-
tée pour ne pas endommager la chambre de détection
25 et éviter tous dommages a I'ensemble des fonction-
nalités du dispositif DV1 (y compris les capteurs inclus
dans la chambre d’analyse 25). Ces moyens de com-
pression 60 peuvent par exemple étre alimentés électri-
quement en 24 V ou par un systeme pneumatique ou
hydraulique et contrélés par les moyens de contréle 60,
par exemple au moyen de processeurs et algorithmes
spécifiques a ces fonctionnalités.

[0115] Selon un exemple particulier, les moyens de
compression 60 comprennent des dispositifs de com-
pression 61, chaque dispositif de compression 61 com-
prenant (figures 5-7) :

- une plaque 62 (plaque mobile ou rétractable) confi-
gurée pour se rétracter depuis une position étendue
a l'intérieur de la chambre d’analyse 25 jusqu’a une
position rétractée contre une butée lorsque ladite
plaque 62 est comprimée contre le déchet cible 15a
(translation suivant x) ; et

- au moins un membre de percage 70 configuré pour
s’étendre au travers d’'un orifice 72 agencé dans la
plaque 62 pour percer le déchet cible 15a lorsque la
plaque 62 est en position rétractée.

[0116] Pour ce faire, chaque dispositif de compression
61 peut comprendre un arbre 63 (figures 5-7) mobile en
translation longitudinale (suivant x) sous le controle des
moyens de contréle 30, la plaque 62 étant disposé a I'ex-
trémité distale de cet arbre pour s’engager dans la cham-
bre d’analyse 25 lorsque la plaque 62 est en position
étendue.

[0117] Selon un exemple particulier, les moyens de
compression 60 du dispositif DV1 comprennent au moins
un dispositif de compression 61 et peuvent étre position-
nés en regard I'un de l'autre pour comprimer le déchet
cible 15a suivant des directions opposées dans la cham-
bre d’analyse 25. Le ou les membres de percage 70 peu-
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vent avoir diverses configurations de forme, taille, etc.
dans la mesure ou elles permettent de percer le déchet
cible 15a considéré. Ces membres de percage 70 peu-
vent par exemple comprendre des tiges ou pics (par
exemple en acier), ou tous autres membres pointus ou
contendants. Ces éléments de percage 70 permettent
notamment de percer des emballages contenant de I'air,
de sorte a réduire sensiblement leur taille et faciliter leur
manipulation, tri et convoyage.

[0118] Chaque dispositif de compression 61 peut en
outre comprendre au moins un ressort 68 ou équivalent
(figure 7) exercant une force mécanique contraire contre
la plague mobile 62, c’est-a-dire qui s’oppose a la rétrac-
tation de ladite plaque mobile 62 vers la position rétrac-
tée, de sorte que cette plaque mobile 62 retourne en
position étendue lorsqu’elle n’est pas comprimée contre
le déchet cible 15a.

[0119] Comme illustré par exemple dans I'exemple de
la figure 7, chaque dispositif de compression 61 peut
comprendre 3 plaques substantiellement paralléles, a
savoir la plaque 62 mobile en translation suivant x ainsi
que les plaques 64 et 66 qui sont fixées solidairement a
I'arbre 63. Au moins une tige de maintien 64, (suivant x),
peut étre fixée a la plaque fixe 66 d’'une part et en appui
contre la plague mobile 62 d’autre part pour permettre
une translation longitudinale libre de la plaque mobile 62
relativement a la tige de maintien 64. Le ressort 68 est
monté sur les surfaces des plaques 62 et 64 se faisant
face de sorte a exercer une force contraire sur la plaque
mobile 62 par rapport a la plaque fixe 64. Ce mécanisme
permet a la plague mobile 62 de se déplacer librement
en translation suivant x jusqu’a atteindre sa position ré-
tractée, en butée contre I'élément de butée 67, sous I'ef-
fet d’'une pression appliquée par la plaque mobile 62 sur
le déchet cible 15a (et inversement) dans la chambre
d’analyse 25.

[0120] Par ailleurs, comme déja indiqué, une fois que
les moyens de contréle 30 ont mesuré les caractéristi-
ques physiques du déchet cible 15a et qu’ils ont sélec-
tionné le conteneur 40a en conséquence parmi la plura-
lit¢ de conteneurs 40 possibles, le déchet cible 15a est
éjecté par un systeme automatique d’air comprimé 56
(figure 5) contrblé par les moyens de contréle 30 vers
les moyens d’acheminement 34 qui sont utilisés pour
acheminerle déchetcible 15adepuisle réceptacle d’ana-
lyse 26 dans le conteneur sélectionné 40a (figures 1-2).
[0121] Selon un exemple particulier, les moyens
d’acheminement 34 comprennent un aiguillage automa-
tisé 36 configuré pour évacuer chaque déchet cible 15a
depuis le réceptacle d’analyse 26 dans un conteneur sé-
lectionné 40a respectif. En particulier, les moyens
d’acheminement 34 peuvent comprendre, en sortie de
la chambre d’analyse 25, un systeme directionnel de tri
ou aiguillage 36 configuré pour diriger les déchets éjectés
par un systéme d’air comprimé automatisé 56 ou autre
systeme mécanique depuis la chambre d’analyse 25 de
fagon sélective dans le conteneur sélectionné 40a cor-
respondant (poubelle, fosse, etc.). L’aiguillage 36 peut
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étre configuré pour diriger indépendamment différents
flux de déchets triés, soit dans une poubelle 40a appro-
priée, soit une fosse appropriée 40a (dans le cas par
exemple ou la station de tri DV1 est disposée sur la voie
publique).

[0122] Les moyens d’acheminement 34 peuvent com-
prendre, en sortie de l'aiguillage 36, un systéeme de con-
voyage et d’expulsion pour transporter chaque déchet
cible 15a dans le conteneur sélectionné 40a.

[0123] Les moyens d’acheminement 34 sont par
exemple contrdlés de fagon automatisée par les moyens
de contréle 30 du dispositif DV1. Pour actionner ces
moyens d’acheminement 34, ces derniers peuvent com-
prendre un ensemble de capteurs dynamiques et d’ac-
tionneurs motorisés, contrélables parles moyens de con-
tréle 30, pour permettre 'acheminement du déchet cible
15a vers le conteneur sélectionné 40a.

[0124] Selon un exemple particulier, les moyens
d’acheminement 34 comprennent un systéme d’expul-
sion 56 (ou systeme d’éjection) configuré pour expulser
le déchet cible 15a par air (ou gaz) et/ou par action mé-
canique hors de la chambre d’analyse 25 et un ensemble
d’actionneurs électroniques (gérés par des algorithmes)
configurés pour acheminer le déchet cible 15a dans le
conteneur sélectionné 40a une fois expulsé de la cham-
bre d’analyse 25.

[0125] Le dosage d’expulsion peut par exemple étre
contrélé par un ensemble d’algorithmes mis en oeuvre
par les moyens de contréle 30 afin de doser la quantité
d’air ou gaz adéquate sans provoquer de dysfonction-
nent de la robotique et des systémes d’expulsions. Un
systéme pneumatique peut étre utilisé a cet effet, ce sys-
téeme comprenant un ensemble de contréleurs dynami-
ques alimentés électriquement. Il est ainsi possible de
ne pas perturber les autres phases de fonctionnement
en amont et en aval.

[0126] L'intérieur de l'aiguillage 36 peut en particulier
comprendre un systéeme directionnel qui dirige les flux
de déchets, évacués du réceptacle d’analyse 26, direc-
tement etindépendamment dans le conteneur approprié
40a (poubelle oufosse), afin d’éviter les risques d’erreurs
de tri ou de mélange. Ce systéme directionnel peut avoir
une configuration variable, comprenant par exemple un
systéme de convoyage permettant d’acheminer le dé-
chet cible 15a, notamment lorsque des distances impor-
tantes séparent la chambre d’analyse 25 des conteneurs
40. Une fois arrivé au niveau du conteneur sélectionné
40a, un autre systéeme d’éjection par air (ou gaz) com-
primé et/ou par action mécanique permet I'éjection du
déchet cible 15a dans le conteneur 40a. L’ensemble de
ces mécanismes, comprenant des capteurs dynamiques
pour suivre I'avancement du déchet cible 15a, peut étre
géré de maniére automatisée parles moyens de contréle
30 (par IA).

[0127] La figure 8 illustre schématiquement le dispo-
sitif de collecte sélective DV1 tel que précédemment dé-
crit ci-avant en référence aux figures 1-7, selon un exem-
ple de réalisation particulier.
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[0128] Le dispositif DV1 comprend un (ou plusieurs)
processeur(s) 80 configurés pour exécuter des instruc-
tions pour la réalisation des étapes du procédé de col-
lecte sélective tel que décrit ci-aprés. Pour ce faire, le
processeur 80 peut inclure de la mémoire intégrée, une
interface d’entrée/sortie, et différents circuits connus de
'homme du métier. Le dispositif DV1 peut comprendre
en outre au moins une mémoire non volatile 82 corres-
pondant par exemple a une mémoire volatile et/ou non
volatile et/ou comprend un dispositif de stockage mémoi-
re qui peut comprendre de la mémoire volatile et/ou non
volatile, telle que EEPROM, ROM, PROM, RAM, DRAM,
SRAM, flash, disque magnétique ou optique.

[0129] Le code informatique du ou des logiciels em-
barqués comprenant les instructions a charger et exécu-
ter par le processeur 80 est par exemple stocké sur la
mémoire 82. La mémoire 82 peut constituer un support
d’informations selon un mode de réalisation particulier
en ce qu’elle comprend un programme d’ordinateur (par
exemple PG1 en figures 1-2) comportant des instructions
pour la réalisation des étapes du procédé de l'invention.
[0130] Pourcefaire,le dispositif DV1 peut comprendre
au moins une interface de communication 84 permettant
au dispositif DV1 de coopérer avec les différents élé-
ments du dispositif DV1, en particulier les moyens de
localisation 50, I'ensemble robotisé 20, les capteurs de
mesure 28 et les moyens d’acheminement 34, ainsi
qu’éventuellement d’autres éléments du dispositif DV1
tels que l'interface utilisateur 6, les moyens d’authentifi-
cation 8 et/ou les moyens d’entrainement motorisés 14.
Le dispositif DV1 peut en outre comprendre une interface
de communication 84 adéquate pour communiquer avec
le serveur distant DV2 (communication filaire ou sans
filaire, par exemple par une communication viaun réseau
cellulaire).

[0131] Lafigure 9illustre conjointement aux figures 1-8
un diagramme des différentes étapes d’un procédé de
contréle du dispositif de collecte sélective DV1 tel que
précédemment décrit.

[0132] Au cours d'une étape S2 de réception, le dis-
positif DV1 regoit en vrac une pluralité de déchets 15
dans sa chambre de réception 10.

[0133] Au cours d’'une étape S4 de détermination, le
dispositif DV1 détermine une position d’'un déchet cible
15a dans la chambre de réception 10 parmi la pluralité
de déchets 15 en vrac. Au cours d’une étape S6, le dis-
positif DV1 ramasse le déchet cible 15a dans la chambre
de réception 10 a ladite position et dépose ce déchet
cible 15a dans le réceptacle d’analyse 26 au moyen de
I'ensemble robotisé 20.

[0134] Au cours d’étapes S8 et S10, le dispositif DV1
mesure au moins une caractéristique physique du déchet
cible 15a une fois ce dernier positionné dans le récepta-
cle d’analyse 26, compresse éventuellement le déchet
cible 15a comme déja décrit, sélectionne un conteneur
40a parmi une pluralité de conteneurs possibles 40 en
fonction de ladite au moins une caractéristique physique
du déchet cible 15a et achemine (ou éjecte) le déchet
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cible 15a vers le conteneur 40a.

[0135] Au cours d’une étape S12 d’acheminement, le
dispositif DV1 achemine le déchet cible 15a depuis le
réceptacle d’analyse 26 dans le conteneur sélectionné
40a.

[0136] Un homme du métier comprendra que les mo-
des de réalisation et variantes décrits ci-avant ne cons-
tituent que des exemples non limitatifs de mise en oeuvre
de l'invention. En particulier, ’lhomme du métier pourra
envisager une quelconque adaptation ou combinaison
des modes de réalisation et variantes décrits ci-avant,
afin de répondre a un besoin bien particulier conformé-
ment aux revendications présentées ci-apres.

[0137] Laprésenteinvention ne se limite donc pas aux
exemples de réalisation décrits ci-avant mais s’étend no-
tamment a un procédé de contréle qui inclurait des éta-
pes secondaires sans pour cela sortir de la portée de la
présente invention. |l en serait de méme d’'un dispositif
configuré pour la mise en oeuvre d’'un tel procédé.

Revendications

1. Dispositif (DV1) de tri sélectif autonome de déchets,
ledit dispositif comprenant :

- une chambre de réception (10) configurée pour
recevoir en vrac une pluralité de déchets (15) ;
- des moyens de localisation (50) configurés
pour déterminer une position d’un déchet cible
(15a) dans la chambre de réception (10) parmi
la pluralité de déchets en vrac ;

- un réceptacle d’analyse (26) distinct de la
chambre de réception ;

- des moyens robotisés de préhension (20) con-
figurés pour ramasser le déchet cible (15a) dans
la chambre de réception a ladite position et dé-
poser ledit déchet cible dans le réceptacle
d’analyse ;

- des moyens de contrdle (30) configurés pour
mesurer au moins une caractéristique physique
du déchet cible (15a) une fois positionné dans
le réceptacle d’analyse (26) et pour sélectionner
un conteneur (40a) parmi une pluralité de con-
teneurs possibles (40) en fonction de ladite au
moins une caractéristique physique ; et

- des moyens d’acheminement (34) configurés
pour acheminer le déchet cible (15a) depuis le
réceptacle d’analyse (26) dans le conteneur sé-
lectionné (40a).

2. Dispositif selon la revendication 1, comprenant en
outre :

- au moins une bouche d’entrée (2) configurée
pour permettre une introduction de la pluralité
de déchets en vrac depuis I'extérieur du dispo-
sitif dans la chambre de réception au travers de



27

ladite au moins une bouche d’entrée ;

- des moyens d’obturation (4) configurés pour
commuter entre une position fermée interdisant
ladite introduction et une position ouverte auto-
risant ladite introduction ;

- des moyens d’authentification (8) configuré
pour acquérir une donnée d’authentification et
réaliser une authentification a partir de la don-
née d’authentification ; et

- des moyens de contréle d’obturation (30) con-
figurés pour commander le positionnement des
moyens d’obturation dans la position fermée ou
ouverte en fonction d'un résultat de ladite
authentification.

Dispositif selon larevendication 2, dans lequel le dis-
positif comprend une pluralité de dites bouches d’en-
trée indépendantes les unes des autres pour per-
mettre I'introduction simultanée de la pluralité de dé-
chets en vrac depuis I'extérieur du dispositif dans la
chambre de réception au travers de ladite pluralité
de bouches d’entrée.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comprenant en outre :

- une interface utilisateur (6) configurée pour af-
ficher des informations représentatives d’au
moins l'un parmi un résultat d’analyse obtenu a
partirde ladite au moins une caractéristique phy-
sique et un résultat de tri représentatif du con-
teneur sélectionné.

Dispositif selon la revendication 4, dans lequel I'in-
terface utilisateur (6) comprend un clavier virtuel.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel la chambre de réception
(10) comprend au moins un bac de réception (11)
positionné pour que la pluralité de déchets tombe
par gravité en vrac dans ledit au moins un bac de
réception.

Dispositif selon I'une la revendication 6, dans lequel
ledit au moins un bac de réception (11) est monté
rotatif autour d’'un axe de rotation (12) et configuré
pour contenir en vrac des déchets ;

le dispositif comprenant en outre :

-un bac de vidange (16) positionné sous chaque
bac de réception ;

- au moins un capteur de niveau configuré pour
détecter lorsque le bac de vidange (16) atteint
un niveau de remplissage limite ; et

- des moyens de contrdle de bac configurés pour
faire basculer en rotation ledit bac de réception
afin de causer une vidange par gravité dans le
bac de vidange sous-jacent, dans lequel les
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10.

1.

12.

13.

28

moyens de contréle (30) sont configurés de pré-
férence pour causer un envoi a un serveur dis-
tant (DV2) de données de niveau représentati-
ves d’un niveau de remplissage atteinte par un
dit bac de vidange.

Dispositif selon la revendication 7, dans lequel les
moyens de contréle de bac sont configurés pour opé-
rer des oscillations rotatives dudit au moins un bac
de réception autour de son axe de rotation de sorte
a stabiliser la pluralité de déchets agencés en vrac
dans ledit au moins un bac de réception sans causer
de vidange.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel le dispositif comprend :

- au moins un capteur de mesure (27) configuré
pour mesurer la qualité de I'air environnante ; et
- des moyens de communication configurés
pour envoyer a un serveur distant (DV2) des
données de qualité d’air représentatives de la
qualité de l'air environnant.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel les moyens de localisation
(50) comprennent au moins un capteur de position
configuré pour déterminer des coordonnées spatia-
les du déchet cible dans ladite pluralité de déchets
disposés en vrac dans la chambre de réception,
les moyens robotisés de préhension étant configu-
rés pour ramasser ledit déchet cible a ladite position
définie par les coordonnées spatiales.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel le réceptacle d’analyse
(26) présente une section transverse en forme de
« V » pour assurer un glissement par gravité du dé-
chet cible jusqu’a atteindre une position d’analyse a
labase du réceptacle d’analyse et permettant de sta-
biliser le déchet cible.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel le dispositif comprend en
outre :

- une chambre d’analyse (25) contenant le ré-
ceptacle d’analyse (26) ; et

- des moyens de compression et/ou de broyage
(60) configurés pour s’étendre dans la chambre
d’analyse de sorte a compresser et/ou broyer le
déchet cible lorsque ce dernier est positionné
dans le réceptacle d’analyse.

Dispositif selon la revendication 12, dans lequel les
moyens de compression ou de broyage (60) com-
prennent des dispositifs de compression (61), cha-
que dispositif de compression comprenant :
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- une plaque (62) configurée pour se rétracter
depuis une position étendue jusqu’a une posi-
tion rétractée contre une butée (67) lorsque la-
dite plaque est comprimée contre le déchet
cible ; et 5
-au moins un membre de pergage (70) configuré
pour s’étendre au travers d’un orifice agencé
dans la plaque pour percer le déchet cible lors-
que la plaque est en position rétractée.
10
14. Dispositif selon'une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel les moyens de contrble
(30) sont configurés pour envoyer, a un centre dis-
tant d’administration (DV2), des données représen-
tatives d’un état dudit dispositif et/ou des données 15
d’utilisateur représentatives d’au moins un utilisateur
dudit dispositif.

15. Procédé de contréle d’'un dispositif pour la collecte
sélective autonome de déchets, ledit procédé 20
comprenant :

- réception en vrac d’une pluralité de déchets
dans une chambre de réception (10) ;

- détermination d’une position d’'un déchet cible 25
dans la chambre de réception parmi la pluralité

de déchets en vrac ;

- ramassage du déchet cible dans la chambre

de réception a ladite position et dép6t dudit dé-
chet cible dans le réceptacle d’analyse par des 30
moyens robotisés de préhension ;

- mesure d’au moins une caractéristique physi-

que du déchet cible une fois positionné dans le
réceptacle d’analyse, sélection d’'un conteneur
parmi une pluralité de conteneurs possibles en 35
fonction de ladite au moins une caractéristique
physique ; et

- acheminement du déchet cible depuis le ré-
ceptacle d’analyse dans le conteneur sélection-
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[Fig. 1]
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[Fig. 2]
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[Fig. 7]
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[Fig. 9]
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