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(57) Dispositif d’interface (1) de manutention destiné
a coopérer avec un chariot élévateur (3) et a porter un
contenant (2) notamment basculant, et comportant un
chéssis (10) doté de passages congus pour I'accueil de
fourches (30) d’un chariot élévateur (3), des moyens de
support (13) destinés a porter le contenant et une struc-

[Fig. 1]

DISPOSITIF D’INTERFACE DE MANUTENTION D’'UN CONTENANT NOTAMMENT D’UN

ture (14) a fonction de mobilité, destinée a rendre mobile
le contenant, caractérisé en ce que la structure (14) a
fonction de mobilité opére en translation horizontale de
sorte qu’elle est apte a déplacer en translation horizon-
tale le contenant qui est destiné a étre porté par le
dispositif d’interface.
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Description

[0001] L’invention concerne le domaine de la manu-
tention de contenants, notamment de contenants bascu-
lants destinés au stockage provisoire de tout type d’ob-
jets ou de déchets.

[0002] L’invention sera plus particulierement décrite
quant a la manutention de contenants basculants en
vue de leur déversement par basculement dans une
benne stockage, sans toutefois y étre limitée, et pourra
s’appliquer a tout contenant a manutentionner par un
chariot élévateur.

[0003] Un contenant usuel basculant a manutention-
ner avec un chariot élévateur comporte un chassis avec
une paire de fourreaux pour le passage des fourches d’'un
chariot élévateur, un caisson fixé sur le chassis et articulé
en pivotement pour passer d’une position droite et hori-
zontale de stockage des déchets & une position basculée
pour déverser les déchets par gravité, et un systéme de
verrouillage et de déverrouillage du caisson en position
droite. Le systéeme de verrouillage est actionné manuel-
lement par I'opérateur pour déverrouiller le blocage du
caisson et permettre son basculement. Toutefois, un tel
contenant présente I'inconvénient de I'intervention d’'un
opérateur qui doit actionner manuellement le systéme de
verrouillage pour le déversement du caisson puis doit
manuellement reverrouiller le caisson une fois vidé et
remis en position droite. L’'opérateur est souvent le ca-
riste qui doit donc a plusieurs reprises descendre du
chariot élévateur puis remonter.

[0004] Pour éviter un actionnement manuel, la de-
mande de brevet FR2958924 propose un dispositif d’in-
terface amovible entre le chariot élévateur et le contenant
basculant ; ce dispositif d’'interface comprend des pas-
sages pour les fourches d’un chariot élévateur, qui sont
destinées a s’introduire jusque dans les fourreaux du
chéssis du contenant, et un systéme automatisé de
levage de I'une des extrémités du contenant permettant
de faire pivoter le caisson. Le systéeme automatisé de
levage comporte une colonne centrale a glissiére apte a
s’incliner via un vérin, et une paire de bras miniatures
rapprochés coopérant en translation verticale dans la
glissiére de la colonne centrale pour étre positionner a
hauteur du caisson. La paire de bras, a I'opposé de la
glissiére, coopére de maniére centrale avec le bord du
caisson et le pivotement de la glissiére engendre le
basculement du caisson. Ce dispositif d’interface permet
de passer d’'un contenant a un autre avec un chariot
élévateur et de basculer le contenant de maniére auto-
matisée.

[0005] Cependant, bien que ce brevet propose une
solution pour un basculement automatisé, il reste tou-
jours un inconvénient, celui du déchargement par le
chariot élévateur systématiquement en bord de benne.
Or, afin de répartir les déchets dans toute la benne au
cours de son remplissage, 'opérateur se positionne avec
son chariot élévateur régulierement a différents endroits
enbordure de benne. Toutefois, cela nécessite de prévoir
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une zone libre tout autour de la benne qui soit suffisante
pour I'accessibilité et la manoeuvrabilité du chariot élé-
vateur, ce qui n’est pas toujours possible, d’autant plus
lorsque plusieurs bennes doivent étre disposées les
unes a cdtés des autres. Aussi est-il connu du brevet
FR3114088B1 de doter une benne de pistes longitudi-
nales au niveau desquelles est apte a étre déplacé en
translation un contenant a déverser, le contenant étant
porté par un petit véhicule doté d’'un systéme élévateur et
d’'un systéme de translation. Le petit véhicule permet de
lever le contenant en bordure de la benne qui est ensuite
apte a étre déplacé le long des pistes de la benne pour
étre déversé a distance du bord de la benne. Cette
solution avantageuse permet de remplir au fur et a me-
sure I'ensemble du volume de la benne en disposant le
petit véhicule toujours en extrémité de la benne, sans
avoiracirculer autour de celle-ci. Néanmoins, 'ensemble
du petit-véhicule et du contenant est congu spécifique-
ment. Or, pour certaines applications, il peut étre sou-
haité de continuer a utiliser un chariot élévateur en tant
que moyens de transport et d’élévation du contenant et
d’employer des contenants usuels existants.

[0006] En paralléle des contenants de manutention, il
est donc également important d’accéder aisément a
différents endroits de la benne de stockage et non uni-
quement en son extrémité afin de la remplir au fur et a
mesure bien que celle-ci reste toujours fixe.

[0007] L’invention a donc pour but de proposer une
solution de dispositif d’interface de manutention d’un
contenant basculant au-dessus d’'une benne de stoc-
kage, qui puisse étre utilisé si besoin avec un chariot
élévateur et des contenants usuels, sans présenter les
inconvénients précités. L'invention a également pour but
de proposer une solution de dispositif d’'interface de
manutention d’'un contenant basculant au-dessus d’une
benne de stockage, qui lorsque le contenant est a hau-
teur de la benne puisse étre vidé a différents endroits de
la benne de stockage, le contenant étant a hauteur de la
benne de stockage, soit parce que le quai d’arrivée du
contenant de manutention est directement a hauteur du
plan supérieur de vidage de la benne de stockage, soit
par ce que le contenant de manutention est apte a étre
translaté en hauteur du sol jusqu’au plan supérieur de
vidage de la benne de stockage par tous systémes
d’élévation (chariot élévateur comme une structure fixe
a fonction d’ascenseur, implantée au sol et en extrémité
d’'une benne de stockage).

[0008] Selon linvention, le dispositif d’interface de
manutention selon un mode de réalisation est conforme
a la revendication 1.

[0009] Dans un premier mode de réalisation, le dis-
positif d’interface de manutention est destiné a coopérer
avec un chariot élévateur et a porter un contenant no-
tamment basculant, et comporte un chéssis doté de
passages congus pour I'accueil de fourches d’un chariot
élévateur, des moyens de support destinés a porter le
contenant et une structure a fonction de mobilité, des-
tinée a rendre mobile le contenant (alors que le dispositif
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d’interface est destiné a étre porté par le chariot éléva-
teur), le dispositif d’interface étant caractérisé en ce que
la structure a fonction de mobilité opére en translation
horizontale de sorte qu’elle est apte a déplacer en trans-
lation horizontale le contenant qui est destiné a étre porté
par le dispositif d’interface.

[0010] Parconséquent, le dispositif d’'interface permet
de porter un contenant et convient tout a fait pour étre
transporté et véhiculé par un chariot élévateur pour
amener le contenant jusqu'a 'emplacement souhaité,
en particulier jusqu’a une benne de stockage, de I'élever
a la hauteur idoine, en particulier a la hauteur du plan
d’ouverture supérieur de la benne de stockage, et de le
déplacer en translation, en particulier au-dessus de la
benne de stockage pourle déverseral’endroitvouludela
benne.

[0011] Ainsi, seul a été congu spécifiquement le dis-
positif d’'interface qui peut étre utilisé aisément avec
n’importe quel chariot élévateur et peut porter tout type
de contenant.

[0012] De plus, il n’est pas nécessaire de déplacer le
chariot élévateur tout autour de la benne de stockage
pour remplir celle-ci d’une extrémité a I'autre, mais il suffit
de le positionner en extrémité de la benne de stockage.
Cela présente I'avantage de gagner en place d’occupa-
tion au sol de plusieurs bennes de stockage qui peuvent
alors étre agencées en étant latéralement accolées les
unes aux autres parallélement a leurs co6tés longitudi-
naux, puisque seul leur accés en extrémité est suffisant.
[0013] Dans un deuxiéme mode de réalisation, le dis-
positif d’interface de manutention est destiné a porter un
contenant notamment basculant, et comporte des
moyens de support destinés a porter le contenant et
une structure a fonction de mobilité, destinée a rendre
mobile le contenant, le dispositif d’'interface étant carac-
térisé en ce que la structure a fonction de mobilité opére
en translation horizontale de sorte qu’elle est apte a
déplacer en translation horizontale le contenant qui est
destiné a étre porté par le dispositif d’interface. Ainsi, le
dispositif d’interface peut porter tout type de contenant, et
étre positionné en extrémité d’une benne de stockage
tout en permettant de la remplir au fur et a mesure sur sa
longueur grace a la translation de la structure de mobilité
du dispositif d’interface. La encore, le contenant est
amené a distance de I'extrémité de la benne pour étre
déversé atoutendroitde labenne de stockage. C'esttres
pratique puisque, comme déja expliqué plus haut, on
gagne en place d’occupation au sol de plusieurs bennes
de stockage qui peuvent alors étre agencées en étant
latéralement accolées les unes aux autres parallélement
a leurs cotés longitudinaux. Le dispositif d’interface n’a
pas obligation d’étre doté de passages de fourches s'il
est fixe. En effet, le dispositif d’'interface peut étre fixé a
demeure contre un quai ou se trouve en contre-bas une
benne de stockage ; le contenant de manutention est
amené jusqu’au dispositif d’interface en le positionnant
sur les moyens de support dudit dispositif d’interface et
une fois en place, le contenant peut étre translaté au-
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dessus de la benne de stockage a distance du quai.
Selon une caractéristique particuliére, le dispositif d’in-
terface comporte une partie arriére , une partie avant
comprenant les moyens de support, la structure a fonc-
tion de mobilité étant destinée a rendre mobile le conte-
nant en translatant horizontalement la partie avant par
rapport a la partie arriere, et en ce que la partie arriere
comporte des vérins reliés a I'extrémité arriere de la
structure a fonction de mobilité, les vérins étant aptes
a faire pivoter la partie avant lorsque celle-ci est en
position contre la partie arriére (position non translatée
ou position dite repliée) de sorte a soulever et rabaisser
ladite partie avant, en particulier a soulever et rabaisser
ladite partie avant lorsque celle-ci est dotée d’organes
roulement ou de glissement.

[0014] Avantageusement dans ce deuxiéme mode de
réalisation, la partie arriere comporte des moyens
complémentaires de support pour un contenant lorsque
la structure de mobilité est dite repliée (partie avant
totalement contre la partie arriére), la partie avant étant
en porte-a-faux parrapport ala partie arriére, cela permet
de soutenirdansle vide la partie avant et le contenant. De
préférence, les moyens complémentaires de support de
la partie arriere forment des éléments longilignes a la
maniére de fourches qui coopérent avec les moyens de
supportde la partie avant, en particulier qui cooperent par
introduction dans des profilés d’interface creux des
moyens de support et dans les fourreaux dont est doté
le contenant lorsque le contenant est en place sur le
dispositif.

[0015] Dans un troisieme mode de réalisation, le dis-
positif d’interface n’a pas non plus obligation d’étre doté
de passages de fourches s’il coopére avec un autre
moyen d’élévation qu’un chariot élévateur. En particulier,
le dispositif d’interface de manutention est destiné a
porter un contenant notamment basculant, et comporte
des moyens de support destinés a porter le contenant,
une partie arriere, une partie avant comprenant les
moyens de support, une structure a fonction de mobilité,
destinée a rendre mobile le contenant en translatant
horizontalement la partie avant par rapport a la partie
arriére, la partie arriére constituant une structure d’assise
du dispositif d’interface et étant fixe en étant destinée a
étre installée au sol, et la partie avant étant disposée en
hauteur, le dispositif d’interface comportant en outre un
systéme d’élévation et de descente destiné et apte a
élever et a descendre le contenant de manutention entre
le sol et le plan ou se trouve la partie avant apte a étre
translatée. En particulier, le systéeme d’élévation consti-
tue ou est couplé aux moyens de support du contenant et
constitue également un systeme de verrouillage et de
déverrouillage destiné a assurer le blocage et le déblo-
cage du basculement du contenant, de préférence le
systéme d’élévation et de descente étant un systéme
avec des chaines et pignons motorisés.

[0016] Dans la suite de la description, les qualificatifs
« horizontal », « vertical », « supérieur », « inférieur »,
« haut» et « bas » d’'un élément du dispositif d’interface et
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d’un contenant basculant sont utilisés dans le cadre
d’une installation normale du dispositif d’interface et du
contenant basculant, c’est-a-dire relatif a une notion
verticale par rapport a une surface horizontale sur lequel
serait posé le dispositif d’interface ou le contenant.
[0017] Leterme « avant », par opposition a « arriére »,
qualifie un élément dans le cadre d’une utilisation nor-
male du dispositif d’interface et du contenant basculant,
I'avant du dispositif d’interface correspondant a la zone
au niveau de laquelle sera installé le contenant tandis
que l'arriere sera destiné a coopérer avec un chariot
élévateur ou avec un autre moyen d’élévation ou encore
destiné a rester fixe, et I'avant du contenant correspon-
dant a la zone depuis laquelle sera déversée le conte-
nant.

[0018] On entend dans la suite de la description par
« position droite », la position non basculée du contenant
basculant.

[0019] Dans la suite de la description, le qualificatif
« transversal » s’entend par la direction correspondant
a la largeur du dispositif d’interface, c’est-a-dire selon la
direction perpendiculaire a un axe longitudinal qui cor-
respond a la direction avant-arriere ou d’engagement
des fourches d’'un chariot élévateur destiné a coopérer
avec le dispositif d’interface.

[0020] Selon une caractéristique, le chassis comporte
deux parties, une partie dite avant et une partie dite
arriere, la partie avant comportant les moyens de support
du contenant et la partie arriére comportant les passages
de fourches, et la partie avant est en outre apte a étre
mobile en translation par rapport a la partie arriére via la
structure a fonction de mobilité. Ainsi, en position d’uti-
lisation du dispositif d’interface, la partie arriére reste
portée par le chariot élévateur tandis que la partie avant
sur laquelle est installé le contenant peut étre déplacée a
distance de la partie arriere et donc a distance du chariot
élévateur.

[0021] Dans un exemple préféré de linvention, la
structure a fonction de mobilité relie la partie arriére a
la partie avant et est apte a se déployer et a se replier, de
préférence ladite structure étant actionnée par des vé-
rins, en particulier ladite structure comportant deux bras
compas opposés et paralléles (qui se déploient et se
replient concomitamment).

[0022] Selon une caractéristique, les moyens de sup-
port (destinés au support d’'un contenant), sont en parti-
culier deux profilés d’interface creux et espacés pour le
passage de fourches du type d’un chariot élévateur. En
particulier, les deux profilés d’interface creux sont dis-
posés dans l'alignement des passages congus pour
I'accueil de fourches.

[0023] Avantageusement, les moyens de support
(destinés au support d’'un contenant) comportent deux
profilés d’interface creux et espacés, qui se projettent
vers I'avant du dispositif d’interface (et selon une direc-
tion longitudinale qui correspond a la direction de trans-
lation), les deux profilés d’interface étant, d’'une part, du
type aptes a recevoir les fourches d’un chariot élévateur,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

et d’autre part, aptes a étre introduits dans une paire de
fourreaux qui sont usuellement utilisés pour I'insertion de
fourches d’un chariot élévateur (les fourreaux étant so-
lidaires du contenant destiné a étre porté par le dispositif
d’interface), de préférence les deux profilés d’interface
ayantune section de forme générale en U. Bien entendu,
pour l'introduction des fourches, les profilés d’interface
sont ouverts au moins en l'un de leurs extrémités. La
forme en U de la section plutét qu’une forme fermée en
quadrilatére droit permet de gagner en épaisseur de
matiére sur I'une des faces du profilé et de gagner ainsi
en hauteur du profilé pour s’inscrire avec un léger jeu
dans un fourreau d’accueil de fourche de chariot éléva-
teur.

[0024] Avantageusement, les passages de fourches
sont réglables en écartement de maniére automatisée,
de préférence via des vérins, et les moyens de support,
qui sont en particulier deux profilés d’interface creux et
espacés pour le passage de fourches d'un chariot élé-
vateur, sont également réglables en écartement, de pré-
férence sont aptes a étre réglés en méme temps que le
réglage des passages de fourches en étant mécanique-
ment connectés auxdits passages en dehors de toute
opération de translation (hors position d’éloignement de
la partie avant, c’est-a-dire lorsque la partie avant est
agencée contre la partie arriere). De cette maniére, le
dispositif d’interface s’adapte a tous contenants quel que
soit 'écartement des fourreaux dont est doté un conte-
nant.

[0025] Selon une caractéristique, le dispositif d’inter-
face comporte des moyens d’agrippement a fonction de
verrouillage (tels que des crochets) qui sont destinés et
aptes a coopérer avec un chariot élévateur pour bloquer
sur ledit chariot ledit dispositif d’interface, en particulier
en coopérant avec (a l'arriere de) une partie montante
des fourches du chariot élévateur, et de préférence les
moyens d’agrippement étant mobiles par des vérins pour
s’accoupler et se désaccoupler dudit chariot. Avantageu-
sement, les moyens d’'agrippement sont situés a I'arriere
du dispositif d’interface, en particulier sur la partie arriére
du dispositif d’interface en deux parties. Les moyens
d’agrippement sont en particulier commandés a distance
pour leur accouplement et leur désaccouplement par
rapport au chariot élévateur.

[0026] Selon une caractéristique, le chassis comporte
un systéme d’élévation couplé aux moyens de support et
apte a élever en translation verticale et a redescendre
lesdits moyens de support, de préférence le systéme
d’élévation étant actionnable par des vérins. Ce systéme
d’élévation permet pour certains types de contenants, en
particulier pour des contenants dits « aaxe avant », de les
surélever en position au-dessus d’une benne de stoc-
kage afin que lorsqu’ils basculent et/ou gqu'ils reviennent
vers I'extrémité de la benne de stockage dans leur état
basculé, ils ne butent pas sur des déchets présents dans
la benne de stockage.

[0027] Selon une caractéristique (pour le premier
mode de réalisation), le chassis comporte un systeme
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d’élévation qui est intégré a la partie avant du dispositif
d’interface et est apte a élever le contenant de manuten-
tion par rapport au niveau du plan d’appui des organes de
roulement ou de glissement et le redescendre dans ce
plan d’appui. En variante, le systéme d’élévation intégré
a la partie avant peut étre apte a élever le contenant de
manutention par rapport au niveau du plan d’appui des
organes de roulement ou de glissement et le redescen-
dre dans ce plan d’appui, et/ou (pour un autre mode de
réalisation) apte a descendre ledit contenant de manu-
tention en dessous du plan d’appui des organes de
roulement ou de glissement lorsque la structure de mo-
bilité est repliée et que la partie avant est, en position
installée du dispositif d'interface, agencée en-dehors
d’une benne de stockage. Cette variante de réalisation
est par exemple utilisée en dehors de tout chariot éléva-
teur et lorsque le dispositif d’interface est installé de
maniére fixe (troisitme mode de réalisation) ; la partie
arriere est fixée au sol et forme une ossature ala maniere
d’'une cage d’ascenseur pour élever ou descendre un
contenant depuis le sol jusqu’au plan d’appui des orga-
nes de roulement ou de glissement. Dans ce dernier cas,
le systeme d’élévation constitue (en particulier sous la
forme de moyens de suspension) ou est couplé aux
moyens de support du contenant ; le systeme d’élévation
constitue également un systéme de verrouillage et de
déverrouillage destiné a assurer le blocage et le déblo-
cage du basculement du contenant.

[0028] Selon une caractéristique, le dispositif d’inter-
face comporte un systéme d’interface de verrouillage et
déverrouillage automatisé destiné a assurer le blocage et
le déblocage du basculement d’un contenant a position-
ner sur le dispositif d’'interface, en particulier le systéme
d’interface de verrouillage et déverrouillage comporte
une partie mobile de verrouillage et de déverrouillage
qui est fixée sur le dispositif d’interface, en particulier a
I'avant du dispositif d’interface (plus particulierement sur
un des moyens de support d’'un contenant), ainsi que des
moyens d’actionnement automatisés de la partie mobile
et une partie fixe se présentant sous la forme d’une piéce
de kit d’adaptation, qui est destinée a étre fixée sur, et a
étre congue spécifiquement pour, un organe d’actionne-
ment de basculement dont est doté un contenant destiné
a étre porté par le dispositif d’interface, la partie mobile
étant apte a coopérer avec la partie fixe dans une position
dite de sécurité active interdisant le basculement du
contenant et dans une position déverrouillée autorisant
le basculement. En particulier, un contenant basculant
est toujours doté d’un organe d’actionnement tel qu’un
levier qui dans une certaine position permet le bascule-
ment du contenant ; ce levier présente une sécurité
mécanique qui lorsqu’elle est activée 'empéche d’étre
en position permettant le basculement du contenant.
Selon le modéle constructeur, I'organe d’actionnement
présentant diverses dormes (levier, pédale, téle de forte
épaisseur, etc.), la piece de kit d’adaptation est donc
spécifiquement congue pour s’adapter a I'organe d’ac-
tionnement. La piéce de kit pourra étre rendue solidaire
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de I'organe d’actionnement par fixation mécanique, sou-
dage, etc. En outre, un contenant usuel comporte tou-
jours une sécurité mécanique supplémentaire qui doit
étre débloquée avant d’agir sur la sécurité liée directe-
ment a I'organe d’actionnement. Cette sécurité supplé-
mentaire garantit notamment lors du déplacement du
contenant sur le chariot élévateur, que celui-cine bascule
pas intempestivement. Or, aujourd’hui, 'opérateur doit
toujours descendre du chariot élévateur pour désactiver
cette sécurité supplémentaire, ce quin’est pas forcément
sécuritaire pour lui dans des zones ou d’autre chariots
peuvent circuler. Aussi, le systéeme d'interface de ver-
rouillage et déverrouillage automatisé de I'invention per-
met avantageusement, d’une part, de remplacer la sé-
curité mécanique associée a l'organe d’actionnement
autorisant le basculement sur un contenant basculant,
et d’autre part, de remplacer la sécurité supplémentaire.
Ainsi, la partie fixe de kit d’adaptation du systéme est
agencée préalablement sur I'organe d’actionnement du
contenant autorisant le basculement (en ayant été
congue spécifiquement pour s’adapter au type d’organe
d’actionnement qui est différent selon le modéle du cons-
tructeur et selon que le contenant est « a axe avant » ou
« a axe central »). Quant a la partie mobile qui est sur le
dispositif d’interface, celle-ci est apte a étre actionnée de
maniére automatisée par I'opérateur depuis une inter-
face homme-machine (en appuyant par exemple sur un
bouton de commande visualisable sur I'interface). Selon
une caractéristique, la partie mobile estdestinée etapte a
coopérer de maniere automatisée avec la partie fixe de
I'organe d’actionnement du contenant, selon au moins
deux positions, une position dite de de sécurité active qui
interdit tout actionnement de I'organe d’actionnement (et
empéche donc tout basculement intempestif du conte-
nant en particulier lors du transport) et correspond a la
sécurité mécanique supplémentaire d'un contenant
usuel, et une position déverrouillée qui permet d’autori-
ser le basculement du contenant. Ainsi, 'opérateur peut
agir sur la sécurité active du contenant de maniére auto-
matisée en restant assis dans le chariot élévateur et sans
avoir a opérer manuellement, ce qui est un gage de
sécurité pour I'opérateur. Lors du transport et jusqu’au
positionnement du contenant au-dessus de la benne de
stockage, la partie mobile du systeme d’interface de
verrouillage et déverrouillage est en position active.
Une fois le contenant en place au-dessus de la benne
de stockage, I'opérateur actionne de maniére automati-
sée la partie mobile pour passer de la position de sécurité
active a la position déverrouillée. En position déverrouil-
Iée, 'organe d’actionnement peut étre actionné au mo-
ment voulu pour basculer le contenant. Lorsque le conte-
nant aura été vidé, il sera rebasculé de lui-méme comme
habituellement par sa mise en butée contre le bord de la
benne de stockage pour se mettre en position droite et
'organe d’actionnement reviendra systématiquement
dans sa position d’avant actionnement ; 'opérateur pour-
ra alors de maniere automatisée via l'interface homme-
machine (sans descendre du chariot) actionner la partie
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mobile pour qu’elle repasse en position de sécurité ac-
tive.

[0029] Selonlinvention, le contenantestapte a étreen
position basculée, tandis que la structure de mobilité est
en fonctionnement pour translater le contenant. Ainsi, le
vidage se fait en dynamique, 'inclinaison du contenant,
couplé a un déplacement en translation, permet de réa-
liser des couches de déchets homogénes en épaisseur
sur toute la longueur de la benne de stockage, gage d'un
taux de remplissage élevé puisqu’il n’y a plus d’accumu-
lation de tas hétérogénes de déchets.

[0030] Dansunexemple deréalisation, la partie fixe de
kit comporte une lumiére etla partie mobile comporte une
came rotative actionnée par un vérin et, en extrémité de
la came, un crochet qui est apte a coopérer avec la
lumiére de la partie fixe, le crochet étant agencé para-
llélement au plan général de la lumiére en position dé-
verrouillée et étant agencé dans la lumiére et selon un
angle non-paralléle au plan général de la lumiére en
position de sécurité active, la came étant en outre apte
a positionner le crochet en dehors de la lumiére (position
dite ouverte) pour assurer l'installation du contenant sur
les moyens de support du dispositif d’'interface (sans que
la partie mobile soit engagée dans la lumiére de la partie
fixe).

[0031] Selon une caractéristique, le dispositif d’inter-
face comporte des moyens de visualisation tels qu'une
caméra et/ou un scanner ainsi qu’au moins un bloc
d’équipement comprenant [I'alimentation électrique,
des moyens de commande de différents actionneurs
intégrés au dispositif d’interface, des moyens de traite-
ment des données qui regoivent des données des
moyens de visualisation ainsi que des moyens de
communication a distance pour piloter a distance les
actionneurs et transmettre a distance les données des
moyens de visualisation.

[0032] Selon une caractéristique, le dispositif d’inter-
face comporte, en particulier en une partie arriére, au
moins un bloc d’équipement comprenant I'alimentation
électrique, des moyens de commande des différents
actionneurs (en particulier vérins) du dispositif d’inter-
face, des moyens de traitement des données qui recoi-
vent des données de moyens de visualisation placés sur
le dispositif d’interface et des moyens de communication
a distance pour piloter a distance les actionneurs, ainsi
gu’une interface homme-machine qui est destinée a étre
agencée dans le chariot élévateur, cette interface pou-
vant étre nomade. De préférence, la communication
s’effectue selon une technologie sans fil sécurisée.
[0033] Selon une caractéristique, le dispositif d’inter-
face est utilisé pour au moins une benne de stockage de
déchets, en particulier pour plusieurs bennes de stoc-
kage agencées de maniére juxtaposée les unes contre
les autres, le dispositif d’'interface étant amené a I'ex-
trémité de chacune des bennes. Cela permetde diminuer
les aires de disposition des bennes de stockage en les
agencant cote a cote parallelement a leur direction lon-
gitudinale. Le dispositif d’interface de I'invention permet
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d’accroitre de 40% le volume de stockage des déchets : il
permet de positionner les bennes cote a cdte en suppri-
mant I'espace perdu entre les bennes, conduisant a
augmenter de plus de 30% les bennes au sol ; il permet
(par sa mobilité au-dessus d’une benne) d’optimiser le
taux de remplissage des bennes pour atteindre un taux
de 90%.

[0034] L'invention est également relative a un en-
semble comprenant un dispositif d’interface précité de
invention et un contenant en particulier basculant, de
préférence le contenant comportant deux fourreaux es-
pacés d’introduction de fourches d’'un chariot élévateur.
[0035] L’invention porte aussi sur 'ensemble précité
de l'invention et au moins une benne de stockage pour-
vue de pistes longitudinales avec lesquelles coopére le
dispositif d’interface pour son déplacement en transla-
tion lorsque la structure a fonction de mobilité a été
actionnée. On entend par « pistes longitudinales », le
chant supérieur d’extrémité libre des deux cotés longi-
tudinaux d’'une benne de stockage usuelle ou des équi-
pements spécifiques de guidage ajoutés au chant supé-
rieur d’extrémité libre des deux cbtés longitudinaux d’'une
benne de stockage. Le chant d’extrémité supérieure des
deux c6tés longitudinaux d’'une benne de stockage sert
de support pour le roulage de la partie avant et du
contenant de manutention. Ainsi, le dispositif d’interface
avec le contenant peut étre avantageusement déplacé
de maniére fiable a distance de I'extrémité distale/du
bord de la benne pour déverser le contenant dans un
endroit de la benne encore vide alors que I'opérateur
avec son chariot élévateur reste positionné a I'extrémité
de la benne. Le déplacement du dispositif d’interface et
donc du contenant par rapport a la benne de stockage
permet d’optimiser le remplissage de la benne.

[0036] Selon une caractéristique, le dispositif d’inter-
face comporte des organes de roulement ou de glisse-
ment qui sont disposés sur la partie avant du chassis.
Ces organes de roulement ou de glissement facilite ainsi
le guidage et la translation du dispositif d’interface par
leur appui sur les extrémités supérieures des cotés lon-
gitudinaux d’une benne de stockage, lorsque le dispositif
est concomitamment déployé en translation horizontale
pour s’avancer au-dessus de ladite benne de stockage.
[0037] En particulier, la partie avant du chassis du
dispositif comporte deux longerons deux profilés laté-
raux qui comprennent chacun les organes de roulement
ou de glissement, de préférence chaque profilé latéral
comprend au moins deux organes de roulement ou de
glissement, chacun des organes étant agencé a chaque
extrémité du profilé latéral.

[0038] Dans une réalisation particuliere, chaque or-
gane de roulement a la forme d’'un rouleau ou galet
tournant cylindrique qui comporte un axe de rotation
perpendiculaire a la direction longitudinale des profilés
latéraux. Ce type d’'organe de roulement permet de coo-
pérer avec le chant d’extrémité supérieure d’'une benne
de stockage usuelle. Chaque organe de roulement ou de
glissement est dépourvue de motorisation. Chaque or-
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gane de roulement ou de glissement est mécaniquement
indépendant de tout moyen motorisé ou d’avancement
par crémaillere ou de vérin, ce qui simplifie le dispositif
d’interface et n’augmente pas les colts de fabrication. En
revanche, chaque organe de roulement ou de glissement
aide a la mobilité de la partie avant sur la benne de
stockage lors du déploiement et du repliement de la
structure de mobilité. De plus, la structure de mobilité
étant de préférence déplagable par des vérins, le dis-
positif d’interface procure une conception d’ensemble
simple et des colts de fabrication limités.

[0039] De préférence, chaque organe de roulementou
de glissement comporte une surface d’appui et au moins
unflasque s’étendant dans un plan orthogonal au plan de
la surface d’appui et disposé du coté extérieur du dis-
positif d’'interface (du cété extérieur du profilé latéral
associé a I'organe de roulement ou de glissement ) en
comprenant une portion faisant saillie par rapport a la
surface d’appui et en direction opposé du profilé latéral
(c’est-a-dire vers le bas en position d’utilisation du dis-
positif d’interface). Le flasque avec sa portion en saillie
sert de surface de butée contre la paroi extérieure de la
benne de stockage, ce qui participe au guidage linaire
des organes de roulement ou de glissement.

[0040] La présente invention est maintenant décrite a
'aide d’exemples uniquement illustratifs et nullement
limitatifs de la portée de l'invention, et a partir des illus-
trations jointes, dans lesquelles :

- [Fig. 1] représente une vue en perspective cote a
cote d’'un chariot élévateur, d’'un exemple de conte-
nant usuel basculant (dénommé dans le commerce
« benne basculante a axe central ») et d’'un exemple
deréalisation d’'un dispositif d’interface selon I'inven-
tion de manutention et de translation d’'un contenant
basculant.

- [Fig. 2] représente une vue en perspective du dis-
positif d’interface de la figure 1 chargé par le chariot
élévateur et soutenant le contenant.

- [Fig. 31 montre la partie avant du dispositif d'interface
de la figure 1 en position déployée et sans le conte-
nant installé.

- [Fig. 4] est une vue en perspective d’'une benne de
stockage posée au sol et de 'ensemble du dispositif
d’interface etdu contenantde la figure 1, soulevé par
le chariot élévateur a la hauteur de la benne de
stockage et avant basculement.

- [Fig. 5] correspond a la figure 4, une partie du dis-
positif d’interface portant le contenant ayant été
translatée avant déversement du contenant, a dis-
tance de I'extrémité de la benne de stockage afin
d’optimiser le remplissage de la benne de stockage.

- [Fig. 6] correspond a la figure 4 avec un autre exem-
ple usuel de contenant basculant (dénommé dans le
commerce « benne basculante a axe avant »), le
contenant étant ici basculé en ayant été avantageu-
sement préalablement surélevé via un systeme d’é-
|évation dont est pourvu le dispositif d’interface. Sur
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la figure a été 6té I'un des pistes longitudinales de la
benne de stockage pour visualiser le dispositif d’in-
terface aprés translation.

[Fig. 7] est une vue de détail en perspective arriére
du dispositif d’interface de la figure 4 au début du
déploiement par rapport au chariot élévateur.

[Fig. 8] est une vue partielle et de dessus du chariot
élévateur et du dispositif d’interface de la figure 1 au
niveau de la partie arriere sans illustrer le bloc d’é-
quipement afin de pouvoir visualiser les moyens de
réglage d’écartement des passages de fourches du
chariot élévateur.

[Fig. 9A] représente une vue de détail et en perspec-
tive plongeante d’'un exemple de réalisation des
moyens de verrouillage et de déverrouillage du
contenant sur le dispositif d’interface, actionnables
adistance, le contenant étantici celuide la figure 1, a
axe central, et les moyens de verrouillage et de
déverrouillage étant dans une position dite ouverte
autorisant I'installation du contenant sur le dispositif
d’interface.

[Fig. 9B] correspond a [Fig. 9A] dans une position
intermédiaire dite de sécurité active pour laquelle le
contenant est verrouillé en place sur le dispositif
d’interface et est empéché d’étre basculé.

[Fig. 9C] correspond a [Fig. 9A] dans une position
dite d’actionnement pour laquelle le contenant est
verrouillé en place sur le dispositif d’interface touten
étant apte a étre basculé.

[Fig. 10] correspond a la position intermédiaire de
[Fig. 9A] selon 'exemple de contenantde lafigure 6 a
axe central.

[Fig. 11] est une variante du dispositif d’interface de
la figure 1.

[Fig. 12] est une vue de détail d’un organe de rou-
lement du dispositif d’interface en coopération avec
un chant supérieur d’'une benne de stockage.

[Fig. 13] est un autre mode de réalisation d’un dis-
positif d’interface de I'invention, le dispositif d’inter-
face étant fixé a demeure a un quai de décharge.
[Fig. 13A] illustre le dispositif d’interface de la figure
13 Iégérement surélevé pour la mise en place juste
en-dessous d’'une benne de stockage.

[Fig. 13B] illustre le dispositif d’interface de la figure
13 en déploiement au-dessus d’une benne de stoc-
kage.

[Fig. 14] est un autre mode de réalisation d’un dis-
positif d’'interface de I'invention, le dispositif d’inter-
face étant fixé @ méme le sol et ayant une fonction
supplémentaire d’élévation d’'un contenant de ma-
nutention depuis le sol jusqu’au plan supérieur de la
structure de mobilité a déploiement, plan correspon-
dant au plan supérieur d’'une benne de stockage.
[Fig. 14A] correspond a lafigure 14 avecle contenant
de manutention élevé a hauteur du plan supérieur de
la benne de stockage.

[Fig. 14B] correspond a la figure 14A avec la partie
avant du dispositif d’interface en cours de mobilité
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au-dessus de la benne de stockage.
- [Fig. 15] estune variante de la figure 14 avec un autre
type de contenant de manutention.

[0041] Le dispositif d’'interface 1 de manutention et de
translation d’un contenant, illustré sur les figures, consti-
tue un dispositif d’interface pour manutentionner un
contenant 2 avec un chariot élévateur 3 et pouvoir le
translater a distance du chariot élévateur.

[0042] De maniéere nullement limitative, 'exemple d’u-
tilisation du dispositif d’interface 1 de I'invention est utilisé
quant a un contenant 2 qui est basculant. Le dispositif
d’interface 1 permet de déverser le contenant 2 bascu-
lant dans une benne 4 de stockage commeillustré surles
figures 4 a 6, a distance d’un chariot élévateur 3 qui aura
ameneé le contenant 2 jusqu’en extrémité de la benne de
stockage.

[0043] Le contenant 2 est destiné a stocker provisoi-
rement par exemple des déchets ; il est basculant afin de
déverser ultérieurement les déchets dans la benne 4 en
ayant été monté a hauteur grace au chariot élévateur 3 et
au dispositif d’interface 1. La benne 4 comprend avanta-
geusement des pistes longitudinales ou rails de guidage
40 agenceées sur les bords longitudinaux de la benne 4
(figures 4 a 7) afin de déplacer en translation une partie
du dispositif d’interface 1 qui porte le contenant 2 au-
dessus de la benne 4, depuis I'extrémité ou se situe le
chariot élévateur 3, en direction de I'extrémité opposée.
Les pistes de guidage 40 pourraient aussi étre consti-
tuées directement des chants 40’ d’extrémité supérieure
de la benne comme montré sur les figures 12 et suivan-
tes.

[0044] Le contenant 2 est un contenant usuel du
commerce ; il est par exemple a axe central comme celui
illustré sur la figure 1 ou a axe avant comme celui illustré
sur la figure 6. Le contenant 2 a axe avant, en position
basculée s’étend davantage vers le bas qu’un contenant
a axe central.

[0045] Demaniere usuelle, le contenant2 comporte un
chéssis 20, un caisson 21 de stockage provisoire qui
présente une partie arriere 21-1 et une partie avant 21-2,
et deux fourreaux 22 espacés pour recevoir les fourches
30 du chariot élévateur 3. Le contenant 2 comporte un
pietement pour sa pose au sol en dehors de sa manuten-
tion. Le pietement peut étre constitué des fourreaux 22
par leur face inférieure et/ou de pieds 23 ou roulettes qui
peuvent étre escamotables. Le caisson 21 est apte a
adopter une position dite droite de stockage provisoire
des déchets et une position basculée pour son déverse-
ment. Le caisson 21 est apte a basculer en étant articulé
en pivotement autour d’un axe qui de maniére connue
peut étre dit central ou avant. Le contenant 2 comporte un
organe d’actionnement 24 (figure 7) permettant, dans sa
position déverrouillée, que le contenant 2 puisse bascu-
ler. Cet organe d’actionnement 24 est situé en partie
arriere 21-1 et est habituellement actionnable manuelle-
ment. Il peut présenter diverses formes selon la fabrica-
tion (la marque commerciale) du contenant. A titre
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d’exemple, I'organe d’actionnement 24 est un levier.
Comme il sera décrit plus loin, le dispositif d’'interface 1
comporte un systéme d’interface 5 de verrouillage et de
déverrouillage qui s’interpose entre ledit dispositif d’in-
terface 1 etl'organe d’actionnement 24 afin de comman-
der a distance et de maniére automatisée le déverrouil-
lage de l'organe d’actionnement afin que le contenant
puisse étre en position prét a basculer.

[0046] Le dispositif d’'interface 1 est congu pour pou-
voir translater horizontalement le contenant 2 au-dela du
bord de la benne 4 et parallélement au plan d’ouverture
de la benne 4 afin de pouvoir déverser les déchets aussi
bien en extrémité de la benne qu’a distance de cette
extrémité (figures 5 et 6).

[0047] Le dispositif d’interface 1 comporte un chassis
10 en deux parties dites partie avant 11 et partie arriére
12, des moyens de support 13 tels qu’'une paire de
profilés d’interface 13 solidaires de la partie avant 11 et
destinés a porter le contenant 2, une structure a fonction
de mobilité 14, dite par la suite structure de liaison, reliant
la partie arriere 12 a la partie avant 11 et assurant la
mobilité en translation de |a partie avant 11 du chassis 10
par rapport a la partie arriere 12 (et assurant donc la
mobilité du contenant 2 par rapport au chariot élévateur 3
et a la benne 4), et des organes de roulement ou de
glissement 15 disposés sur la partie avant 11 du chassis
pour accompagner la translation de ladite partie avant 11
le long des pistes 40 de la benne 4. De préférence, la
partie avant 11 comporte en outre un systéme d’'élévation
16 destiné a la surélévation du contenant 2 lorsque celui-
ci est en particulier a axe avant.

[0048] La partie avant 11 du chassis 10 est destinée a
étre positionnée sous le contenant 2 (figure 2) et a
soutenir le contenant 2 grace a sa paire de profilés
d’interface 13 (figure 1). De préférence, la partie avant
11 comprend pour sa rigidité et ses fonctionnalités, une
embase 11A et un portique 11B reliés par des jambes de
force 11C. Comme montré sur la figure 3, 'embase 11A
est délimitée par une poutre dite transversale 11-1, deux
profilés latéraux 11-2 et 11-3 qui s’étendent vers I'avant
perpendiculairement a la poutre transversale 11-1. Dans
I'exemple de la figure 3, les profilés latéraux 11-2 et 11-3
sont fixes et la poutre transversale 11-1 peut étre élevée
ou descendue via le systeme d’élévation 16 le long de
montants 11-4 et 11-5 comme décrit plus loin. Sur la
figure 3, les profilés latéraux 11-2 et 11-3 sont pourvus
sur leur face externe des organes de roulement ou de
glissement 15. Dans une variante (figure 11), les organes
de roulement ou de glissement 15 sont aux deux extré-
mités opposées avant et arriere des profilés latéraux 11-2
et 11-3. Par ailleurs, dans la variante de la figure 11, le
dispositif d’interface 1 n’a pas forcément de systeme
d’élévation 16. Avantageusement, les organes de roule-
ment ne sont pas motorisés ; ils permettent un roulement
pour guider et entrainer la partie avant 11 par poussée de
la structure de mobilité 14 en cours de déploiement.
[0049] Les profilés d’interface 13 sont disposés a I'in-
térieur de 'embase entre et parallélement aux profilés
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latéraux 11-2 et 11-3. lls sont fixés a la poutre transver-
sale 11-1. lls sont de préférence déplacables le long de la
poutre transversale 11-1 pour adapter leur position etleur
écartement, comme détaillé plus loin. Chaque profilé
d’interface 13 est creux. Chaque profilé d’interface 13
(solidaire de la partie avant 11) est, d’'une part, apte a
recevoir par engagement chaque fourche 30 du chariot
élévateur 3, et d’autre part, a coopérer par engagement
dans chaque fourreau 22 du contenant 2. Les fourches
30 du chariot élévateur 3 ne coopérent que provisoire-
ment avec les profilés d’interface 13 pour assurer I'in-
troduction desdits profilés d’interface 13 dans les four-
reaux 22 du contenant 2. Les profilés d'interface 13
s’étendent en longueur pour coopérer avec sensible-
ment toute la longueur des fourreaux 22 afin de soutenir
le contenant 2 sans porte-a-faux lorsque le contenant est
en position droite. Les profilés d’interface 13 sont de
dimensions adaptées en section pour leur engagement
dans la section (rectangulaire) des fourreaux 22. De
préférence, les profilés d’interface 13 présentent une
section en U.

[0050] Le portique 11B de la partie avant 11 du dis-
positif d’interface 1 comprend deux montants 11-4 et 11-5
solidaires de I'embase 11A, en particulier au niveau
respectivement des deux profilés latéraux 11-2 et 11-3.
Les jambes de force 11C relient la partie supérieure des
montants 11-4 et 11-5 aux profilés latéraux 11-2 et 11-3.
Le portique 11B supporte le systéme d’élévation 16 qui
comprend deux vérins aptes a translater verticalement la
poutre transversale 11-1 le long respectivement des
deux montants 11-4 et 11-5 afin de monter les profilés
d’interface 13 etles redescendre. Le systéme d’élévation
16 sert, lorsque le contenant 2 est porté par les profilés
d’interface 13, a le surélever comme montré sur figure 6.
Cela est particulierement utile pour un contenant 2 & axe
avant, quilorsqu’il estbasculé se projette davantage vers
le bas qu’un contenant a axe central ; ainsi, la suréléva-
tion du contenant 2 permet un remplissage plus optimal
de la benne de stockage 4 et évite que I'avant du conte-
nant 2 basculé rentre en contact avec les déchets lors-
qu’il revient & sa position initiale toujours en position
basculée.

[0051] La partie arriere 12 du dispositif d’'interface 1
(figure 1) comprend une embase 12A qui porte un bloc
d’équipement 12B comprenant I'alimentation électrique
et des moyens de commande des différents actionneurs
(en particulier vérins) du dispositif d’interface ainsi que
des moyens de communication a distance avec une
interface homme-machine que l'opérateur a a portée
de main dans le chariot élévateur pour piloter a distance
les actionneurs.

[0052] Lapartiearriere 12A, en particulier au niveau de
I'embase 12A, comporte (figure 7) une paire de passages
17 pour 'engagement et le support des fourches 30 du
chariot élévateur 3. L'engagement des fourches 30 dans
les passages 17 permet au chariot élévateur 3 de sou-
lever la partie arriére 12 et par conséquent de soulever le
dispositif d’interface 1 avec sa partie avant 11 qui soutient
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le contenant 2 puisque les parties arriere 12 et avant 11
sont reliées I'une a I'autre par la structure de liaison 14.
[0053] L'écartement des passages 17 est avantageu-
sement réglable pour correspondre a I'écartement des
profilés d’interface 13 et donc a I'écartement des four-
reaux 22 du contenant 2. Le réglage de I'écartement des
passages 17 se fait de maniére automatisée grace a un
systéme de vérins 6 (figure 8) qui agissenten poussée ou
en traction selon une direction perpendiculaire a la direc-
tion des passages 17 et a la direction des fourches 30 en
position montée de la partie arriére 12 sur les fourches
30.

[0054] De plus pour sécuriser le maintien du dispositif
d’interface 1, en particulier sécuriser la partie arriére 12
en position montée sur les fourches 30 du chariot éléva-
teur 3, le dispositif d’interface 1, en particulier la partie
arriere 12, comporte des moyens d’agrippement 12’ qui
sont aptes a coopérer avec de préférence la partie mon-
tante 31 des fourches 30 du chariot élévateur (figures 7 et
8). Les moyens d’agrippement 12’ sont mobiles, de pré-
férence également par des vérins 7, de sorte a passer
d’une position d’accouplement a une position de désac-
couplement, et inversement, avec la partie montante 31
des fourches 30 du chariot élévateur.

[0055] Comme indiqué précédemment, I'écartement
entre les profilés d’interface 13 est avantageusement
réglable pour s’adapter a I'écartement des fourreaux
22, qui peut varier selon le contenant 2. Le réglage de
I'écartement des profilés d’interface 13 se fait via le
réglage de I'écartement des passages 17 lorsque la
partie avant 11 est positionnée contre la partie arriére
12. Chacun des profilés dinterface 13 (figure 7)
comporte de maniére externe et de chaque cbté de leur
entrée qui fait face a la partie arriere 12, des butées
latérales 13’ a fonction d’indexage. Les butées latérales
13’ sont de préférence orientées angulairement de ma-
niere divergente vers I'extérieur par rapport au plan
d’entrée des profilés d’interface 13. Les butées latérales
13’ sont aptes a s’engager dans les passages 17 de la
partie arriere 12 (au niveau de la sortie desdits passages
17 et a'opposé de leur entrée au niveau de laquelle est
introduite chacune des fourches 30 du chariot élévateur);
une fois les butées latérales 13’ introduites dans les
passages 17, le déplacement des passages 17 dans
un sens ou dans l'autre via les vérins 6 entrainent mé-
caniquement le déplacement des profilés d’interface 13
en les écartant ou en les rapprochant.

[0056] Pourla mobilité de la partie avant 11 parrapport
a la partie arriere 12 (qui reste en position fixe), la
structure de liaison 14 est une structure de déploiement
fonctionnant avec des vérins 8 pour la déployer (figures 4
ainsi que figure 11 dans une variante d’agencement des
vérins 8) et la replier (figures 1 et 4). La structure 14 a
fonction de mobilité pour la partie avant 11 est apte a se
déplier et a se replier pour positionner la partie avant 11
contre ou a distance de la partie arriére 12, 'embase 11A
de la partie avant 11 restant toujours dans un plan hori-
zontal.
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[0057] De préférence, la structure de liaison 14
comporte deux bras compas opposés et paralleles
14A et 14AB comprenant chacun pour leur articulation
un vérin 8. Pour assurer une rigidité et un parfait para-
llélisme des bras compas 14A et 14B, les parties avant
des bras sont reliées par des traverses 14C. Ainsi, en
combinaison avec les moyens de roulement ou de glis-
sement 15 de la partie avant 11, I'actionnement des
vérins 8 permet de déplier les bras compas 14A et 14B
et de pousser en translation la partie avant 11 qui peut
ainsi s’éloigner de la partie arriére 12, eten conséquence
translater et éloigner le contenant 2 de I'extrémité de la
benne de stockage 4 en position d’utilisation. Une fois la
partie avant 11 et donc le contenant 2, déplacés a I'en-
droit idoine de la benne de stockage 4, I'opérateur peut
déverrouiller a distance le systéme d’interface de ver-
rouillage et de déverrouillage 5 (décrit plus en détail ci-
aprés) de sorte a libérer 'organe d’actionnement 24 du
contenant 2 afin que le contenant 2 puisse basculer.

[0058] Lesystemed’interface 5 estdestiné a permettre
un déverrouillage automatisé de l'organe d’actionne-
ment 24 sans avoir a modifier la conception dudit organe
d’actionnement 24. A cet effet, le systeme d’interface 5
est monté sur l'organe d’actionnement alors que sa
sécurité manuelle a été désactivée manuellement. Le
systéme d’interface 5 sert alors a bloquer ou débloquer
de maniere automatisée I'organe d’actionnement 24
dans sa position libre pour étre actionné. Le verrouillage
ou le déverrouillage automatisé de I'organe d’actionne-
ment 24 par le systéme d’interface 5 remplace ainsi le
blocage ou déblocage manuel de I'organe le blocage 24.
[0059] Le systeme d’interface 5 comporte deux par-
ties, une premiére partie 50, dite partie fixe, se montant
sur'organe d’actionnement 24 et une seconde partie 51,
dite partie mobile solidaire du chassis 10 du dispositif
d’interface. La partie mobile 51 est destinée a coopérer
avec la partie fixe 50 pour la verrouiller selon une position
dite de sécurité active ou la déverrouiller pour corres-
pondre respectivement au blocage ou déblocage de
'organe d’actionnement 24 (le déblocage permettant
d’agir sur 'organe d’actionnement lorsqu’il est souhaité
basculer le contenant). Sur les figures 9A a 10 estiillustré
un exemple nullement limitatif de systéme d’interface 5.
[0060] La partie fixe 50 du systéme d’interface 5 est
une piéce de kit d’adaptation qui doit étre fixée préala-
blement sur'organe d’actionnement 24. La partie fixe 50
comprend une portion 50A destinée a étre fixée sur
'organe d’actionnement 24, et une portion déportée
50B dotée d’'une lumiére 50’. La portion 50A se fixant
sur 'organe d’actionnement 24 est par exemple un man-
chon tubulaire enfilé et fixé mécaniquement autour du
levier. La portion déportée 50B présente une forme
adaptée au type de levier pour pouvoir coopérer avec
la partie mobile 51. La portion déportée 50B est notam-
ment coudée. Comme visibles sur les figures 9A et 10, la
portion déportée 50B présente ici deux exemples de
formes différentes. Cette piéce de kit d’adaptation est
spécifiquement congue pour chaque modéle de conte-
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nant afin de s’adapter parfaitement a I'organe d’action-
nement qui peut étre différent selon le modéle construc-
teur du contenant.

[0061] La partie mobile 51 est solidaire de I'extrémité
avant de la partie avant 11 du dispositif d’interface. En
particulier, la partie mobile 51 est solidaire de la poutre
transversale 11-1, de préférence solidaire de l'un des
profilés d’interface 13 au niveau de sa portion de fixation
sur la poutre transversale 11-1, ce qui permet du fait que
le profilé d’interface 13 est déplagable d’optimiser I'inde-
xage du systéme d’interface 5 avec I'organe d’actionne-
ment (levier) 24. La partie mobile 51 est mobile par
rapport a la partie fixe 50 (et donc par rapport a I'organe
d’actionnement 24). La partie mobile 51 est de préfé-
rence pivotante. La partie mobile 51 comporte un crochet
51’ qui est destiné a s’introduire dans la lumiéere 50’ de la
partie fixe 50 ou a s’en désaccoupler. La partie mobile 51
est apte a adopter trois positions, une position ouverte
pour laquelle le crochet 51’ est désengagé de la lumiere
50’ (figure 9A), une position intermédiaire dite de sécurité
active (figure 9B) pour laquelle le crochet 51’ est (partiel-
lement) engagé dans la lumiére 50’ en étant orienté
angulairement par rapport au plan d’ouverture de la
lumiere 50’(c’est-a-dire selon un angle non paralléle au
plan d’ouverture de la lumiére), et une position dite
fermée ou de déverrouillage pour laquelle le crochet
51’ est totalement engagé en étant positionné au-dela
de la lumiére 50’ et selon un plan parallele au plan
d’ouverture de la lumiére (figure 9C). La partie mobile
51 comprend par exemple une came tournante 52 et un
vérin 53, la translation du vérin 53 dans un sens ou dans
I'autre engendrant la rotation de lacame 52 dans un sens
ou dans l'autre et par conséquent I'accouplement ou le
désaccouplement du crochet 51’ avec la lumiére 50°. Sur
lafigure 9A, la came 52 est en position ouverte (le crochet
51’ est totalement dégagé de la lumiére 50’) afin de
pouvoir fixer la partie fixe 50 sur 'organe d’actionnement
(levier) 24 et d’installer en position droite le contenant sur
le dispositif d’interface lors de sa prise avec le chariot
élévateur. Sur la figure 9B comme sur la figure 10, la
came 52 est en position de sécurité active ce qui dispose
le crochet 51’ partiellement engagé dans la lumiéere 50’ et
interdit alors tout basculement du contenant 2 puisque le
crochet 51’ est bloqué angulairement dans la lumiére et
empéche dont le pivotement/le basculement du conte-
nant vers I'avant. Sur la figure 9C, la came 52 est en
position déverrouillée, ce quidispose le crochet 51’ para-
llélement au plan général de la lumiére 50’ permettant le
basculement du contenant 2. La lumiere 50’ qui a une
fonction de butée, présente par ailleurs une dimension
adaptée (selon sa dimension longitudinale parallelement
a la direction de translation du dispositif d’interface) pour
autoriser le basculement.

[0062] Enoutre,ledispositifd’interface 1, en particulier
la partie avant 11, encore plus particulierement le des-
sous de la poutre transversale 11-1, comporte des
moyens de visualisation 9 du type caméra (figure 2).
En particulier, les moyens de visualisation 9 sont fixés
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sur l'avant de la plateforme centrale 12-1. Ainsi, cela
permet a I'opérateur (tout en restant assis dans le chariot
élévateur 3) de pouvoir observer I'intérieur de la benne 4
afin d’optimiser le chargement de la benne lors du dé-
versement des déchets. Notamment, la caméra permet :

- une aide au positionnement lors de la prise par le
chariot élévateur 3 et le dispositif d’interface 1 du
contenant au sol ;

- unmeilleur déplacement du chariot élévateur 3 lors-
qu'il porte le dispositif d’interface ;

- une aide au positionnement du dispositif d’interface
1 et donc du contenant 2 sur la benne 4 de stockage
en le centrant par rapport aux rails de guidage 40 ;

- une aide au vidage du contenant 2 en aidant a son
bon positionnement par rapport a la place disponible
dans la benne 4 de stockage ;

- unelecture identifiantle contenant 2 etla benne 4 de
stockage et autres données associées (le contenant
2 comme labenne de stockage pouvant comprendre
par exemple une étiquette du type code-barre).

[0063] Les moyens de visualisation 9 transmettent
toutes les informations a des moyens de traitement
des données qui sont internes au bloc d’équipement
12A et qui pourront étre transmises a distance. Le bloc
d’équipement peut aussi comprendre des moyens de
traitement et de communication par RFID pour commu-
niquer si besoin avec le contenant 2 ou la benne 4 de
stockage ou le chariot élévateur 3 qui serait équipé de
puces RFID.

[0064] Les moyens de visualisation 9 peuvent
comprendre un scanner pour la lecture du profil de rem-
plissage dans la benne 4 de stockage.

[0065] L’interface homme-machine est prévue a por-
tée de main de I'opérateur, telle qu’une tablette tactile, et
selon une technologie de communication sans fil de
préférence sécurisée. L'interface homme-machine
communique avec les moyens de commande des ac-
tionneurs dans le bloc d’équipement 12B et des moyens
de traitement des données qui regoivent les données des
moyens de visualisation 9. L’interface homme-machine
pilote notamment :

- I'écartement des passages 17 et donc des profilés
d’interface 13 par apport a I'écartement des four-
reaux 22 du contenant 2 (la dimension d’écartement
peut par exemple étre connue par la remontée d’in-
formation a la lecture d’'un code-barre sur le conte-
nant par les moyens de visualisation 9) ;

- leverrouillage des moyens d’agrippement 12’ sur les
fourches 30 du chariot élévateur 3 ;

- le vérin 53 pour faire pivoter la came 52 aux diffé-
rentes positions (position ouverte pour la prise du
contenant 2, fin de manoeuvre du dispositif d’inter-
face 1, déverrouillage pour I'autorisation de bascu-
lement et verrouillage aprés relevage du contenant2
apres vidage) ;
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- lavancement et le recul en translation du dispositif
d’interface 1 et donc du contenant 2 le long des
pistes 40 de la benne 4 de stockage ;

- l'arrét en position de vidage ;

- la mise a hauteur par le systeme d’élévation 16 du
contenant 2 (en particulier pour un contenant a axe
avant) par rapport a l'intérieur de la benne 4 de
stockage ;

- tirage surl'organe d’actionnement 24 pour le bascu-
lement du contenant 2 et le vidage de ce dernier.

[0066] La figure 11 montre une variante du dispositif
d’interface 1 qui ne présente pas de systéme d’élévation
pour 'embase 11A. De plus, les organes de roulement ou
de glissement 15 sont disposés aux extrémités distales
avant et arriere de chacun des profilés latéraux 11-2 et
11-3. Chaque organe de roulement ou de glissement 15
présente une surface d’appui destinée a s’appuyer
contre le chant 40’ d’extrémité supérieure d’une benne
de stockage usuelle 4. Chaque organe de roulement 15
forme ici un rouleau ou galet tournant d’axe rotatif para-
lléle au plan général de 'embase 11A et perpendiculaire
a la direction du profilé latéral.

[0067] Lafigure 12 montre un exemple particulier d’or-
gane de roulement 15. L'organe de roulement a la forme
d’'un rouleau ou galet cylindrique tournant d’axe rotatif
horizontal. Cet exemple est notamment utilisé dans le
dispositif d’interface de la figure 14. Chaque organe de
roulement comporte au moins un flasque latéral 15’ du
coté extérieur au dispositif, qui présente une portion
inférieure 15" en saillie de la surface d’appui du rouleau.
Cette portion en saillie 15" sert de butée de guidage le
long de la paroi extérieure de la benne de stockage 4. Un
autre flasque opposé a celui extérieur pourrait aussi étre
en saillie vers le bas pour coopérer si besoin par butée
avec la paroi intérieure de la benne de stockage.
[0068] Les figures 13, 13A et 13B illustrent un autre
mode de réalisation d’un dispositif d’interface 1A quin’a
pas vocation a étre transporté par chariot élévateur mais
qui est fixé a demeure contre un quai ou se trouve en
contre-bas une benne 4 de stockage. Le dispositif d’in-
terface 1A comporte également une partie avant 11, une
partie arriere 12, des moyens de support 13 pour un
contenant de manutention 2, une structure de mobilité
14 pour translater la partie avant 11 par rapport a la partie
arriére 12, des organes de roulement ou de glissement
15 montés sur la partie avant 11. La partie arriére 12
comporte en outre des moyens complémentaires 13" de
support pour le contenant 2 lorsque la structure de mo-
bilité 14 est repliée afin de soutenir dans le vide la partie
avant 11 etle contenant 2. Les moyens complémentaires
13" de support de la partie arriere 12 forment des élé-
ments longilignes a la maniére de fourches qui coopérent
avec les moyens de support 13 de la partie avant 11, en
particulier qui coopérent parintroduction dans les profilés
d’interface 13 creux et dans les fourreaux 22 du conte-
nant 2. L'écartement des éléments de support complé-
mentaires 13" peuvent étre réglables en écartement de
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maniére similaire aux passages 17 de fourches du pre-
mier mode de réalisation. Le dispositif d’'interface 1A est
fixé par sa partie arriére 12 au bout d’'un quai de décharge
en contre-bas duquel est destinée a étre installée la
benne de stockage 4. Le dispositif d’interface 1A
comporte en outre des vérins 60 fixés a la partie arriere
12 et a I'extrémité arriére de la structure de mobilité 14,
les vérins 60 étant aptes a faire pivoter la partie avant 11
soutenue par la structure de mobilité 14 afin de la sou-
lever (figure 13A) juste de maniére appropriée pour le
passage et la mise en place de la benne de stockage
sous le dispositif d'interface 1A. En effet, il est nécessaire
de soulever la partie avant 11 avec les organes de
roulement ou de glissement 15 pour amener en-dessous
la benne 4 de stockage (qui est glissée par poussée
contre le quai) puis les vérins 60 sont a nouveau action-
nés pour redescendre la partie avant 11 de fagon que les
organes de roulement ou de glissement 15 reposent sur
le chant 40’ des cbtés longitudinaux de la benne de
stockage. Pour l'utilisation du dispositif d’interface 1A,
le contenant de manutention 2, positionné sur les
moyens de support 13 de la partie avant 11 dudit dispositif
d’interface, peut étre translaté au-dessus de la benne de
stockage et a distance du quai via la structure de mobilité
14 pour remplir la benne de stockage au fur et a mesure
de sa longueur. Comme expliqué plus haut, la translation
est aidée par les organes de roulement 15 positionnés
sur la partie avant 11 du dispositif d’interface et le long
des cotés latéraux.

[0069] A noter qu’en fonction de la charge a translater
par la structure de mobilité 14, les vérins 8 seront adap-
tés. Pour des vérins 8 de taille conséquente, le dispositif
d’interface 1A peut comporter des supports 80 agencés
sur la partie avant 11, les supports 80 servant a soutenir
les vérins 8 en position de repos (les vérins étant en
porte-a-faux).

[0070] Les figures 14, 14A et 14B montrent un autre
mode de réalisation d’un dispositif d’interface 1B de
linvention. Le dispositif d’interface 1B n’a pas besoin
d’étre transportable par un chariot élévateur et ne né-
cessite donc pas forcément de passages pour fourches
de chariot élévateur. Le dispositif d’interface 1B est fixé
au sol tout en comprenant la partie avant 11 en élévation,
a hauteur du plan supérieur d’une benne 4 de stockage.
Un contenant de manutention 2 se trouvant au niveau du
sol et sur le dispositif d’interface 1B peut étre amené
jusqu’a hauteur de la benne 4 pour étre ensuite déplacé
au-dessus et le long de la benne. Le dispositif d'interface
1B est congu comme les autres dispositifs d’interface 1 et
1A pour étre translaté au-dessus et le long d’'une benne
de stockage 4 grace a la structure de mobilité 14 pour
déplacer la partie avant 11 par rapport a la partie arriere
12 (figure 14B). La partie avant 11 comporte un systéeme
d’élévation 16 qui est de conception différente de celle du
systéme d’élévation du dispositif d’interface 1 de la figure
1. Le systéme d’élévation 16 qui est couplé aux moyens
de support 13 permet d’élever et de descendre le conte-
nant 2 de manutention, en particulier de descendre le
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contenant 2 dans un plan qui est inférieur au plan supé-
rieur et d’appui des organes de roulement ou de glisse-
ment 15 de la partie avant 11. En position repliée de la
structure de mobilité 14, la partie avant 11 se trouve en
dehors de la benne de stockage 4, et le contenant 2 de
manutention peut adopter une position basse au niveau
du sol et une position haute au niveau du plan supérieur
delabenne de stockage. L'exemple montré ici est tel que
la partie arriére 12 forme une structure d’assise du dis-
positif d’interface 1B et présente une fonction a la ma-
niére d’une cage d’ascenseur pour monter et descendre
le contenant 2 de manutention, tandis que la partie avant
11 avec ses moyens de roulement ou de glissement 15
reste toujours a la hauteur du plan de translation supé-
rieur, au-dessus de la benne de stockage (en position
repliée ou déployé de la structure de mobilité 14). En
particulier, la partie arriére 12 comporte son embase 12A
reposant au sol et un étage 120 au niveau duquel est
agencée la partie avant 11. Les moyens de support 13 du
contenant 2 de manutention forment par exemple ici un
cadre sur lequel repose le contenant 2 et le systéeme
d’élévation 16 est relié au cadre 13. Le systéme d’inter-
face 5 de verrouillage et de déverrouillage du contenant 2
pour son basculement est ici constitué par le systeme
d’élévation 16. Le systéme d’élévation 16 porté par la
partie avant 11 est a titre d’exemple un systéme avec des
chaines (verticales) et pignons motorisés, qui est apte a
supporter et porter le contenant 2, a le verrouiller en
position et a le déverrouiller pour le faire basculer. Le
contenant 2 est élevé depuis le sol (figure 14) via le
systeme d’élévation 16 jusqu’a I'étage 120 (figure
14A), la structure de mobilité 14 étant alors dans sa
position repliée. Le dispositif d’'interface 1Best positionné
a I'extrémité de la benne de stockage 4, la partie arriére
12 étant contre la benne avec I'étage 120 disposé a
I'extérieur de la benne et a hauteur du plan supérieur
delabenne. L'étage 120 comporte des longerons 121 qui
sont dans l'alignement des parois longitudinales de la
benne 4 et dont le chant supérieur 121’ est coplanaire
avec le chant 40’ d’extrémité supérieure des parois lon-
gitudinales de la benne. Les organes de roulement ou de
glissement 15 reposent, dans I'état replié de la structure
de mobilité 14 (figure 14), sur les longerons 121 (sur le
chant 121’ des longerons 121). Lors de la mise en mou-
vement de la structure de mobilité 14, les organes de
roulement ou de glissement 15 coopérent (roulent ou
glissent) avec le chant 121’ des longerons 121 puis
poursuivent leur chemin en coopérant avec les chants
40’ de la benne 4 de stockage (figure 14B).

[0071] Lafigure 15 correspond au dispositif d’interface
1B du mode de réalisation précédent, avec un contenant
2 de manutention moins usuel. Le contenant 2 est congu
en comprenant un hayon arriére 2’ rabattable pour étre
ouvert lors du déchargement de déchets depuis un ca-
mion.
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Revendications

Dispositif d’interface (1) de manutention comportant
un chéassis (10) doté de passages (17) congus pour
I'accueil de fourches (30) d’un chariot élévateur (3),
des moyens de support (13) destinés a porter le
contenant et une structure (14) a fonction de mobi-
lité, destinée a rendre mobile le contenant, caracté-
risé en ce que la structure (14) a fonction de mobilité
opére en translation horizontale de sorte qu’elle est
apte a déplacer en translation horizontale le conte-
nant qui est destiné a étre porté par le dispositif
d’interface.

Dispositif d’interface selon larevendication 1, carac-
térisé en ce que le chassis (10) comporte deux
parties, une partie dite avant (11) et une partie dite
arriere (12), la partie avant (11) comportant les
moyens de support (13) du contenant et la partie
arriere (12) comportant les passages (17) de four-
ches, eten ce que la partie avant (11) est apte a étre
mobile en translation par rapport a la partie arriére
(12) via la structure (14) a fonction de mobilité.

Dispositif d’interface selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que la structure (14) a fonction de
mobilité relie la partie arriere (12) a la partie avant
(11) et est apte a se déployer et a se replier, de
préférence ladite structure (14) étant actionnée
par des vérins (8), en particulier ladite structure
(14) comportant deux bras compas (14A, 14B) op-
posés et paralléles.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce
que les moyens de support (13) comportent deux
profilés d’interface creux et espacés, qui se projet-
tent vers I'avant du dispositif d’'interface, les deux
profilés d’interface (13) étant, d'une part, aptes a
recevoir les fourches (30) d’'un chariot élévateur, et
d’autre part, aptes a étre introduits dans une paire de
fourreaux (22) qui sont usuellement utilisés pour
l'insertion de fourches d’un chariot élévateur, de
préférence les deux profilés d’interface (13) ayant
une section de forme générale en U.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce
que les moyens de support (13), qui sont en parti-
culier deux profilés d’interface creux et espacés pour
le passage de fourches d’un chariot élévateur, sont
disposés dans l'alignement des passages (17)
congus pour I'accueil de fourches.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce
que les passages (17) de fourches sont réglables
en écartement de maniére automatisée, de préfé-
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rence via des vérins (6), et les moyens de support
(13), qui sont en particulier deux profilés d’interface
creux et espacés pour le passage de fourches d’un
chariot élévateur, sont également réglables en écar-
tement, de préférence sont aptes a étre réglés en
méme temps que le réglage des passages (17) de
fourches en étant mécaniquement connectés aux-
dits passages en dehors de toute opération de trans-
lation.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comporte des moyens d’agrippement (12’) afonction
de verrouillage qui sont destinés et aptes a coopérer
avec un chariot élévateur pour bloquer sur ledit
chariot ledit dispositif d’interface, en particulier en
coopérant avec une partie montante (31) des four-
ches (30) du chariot élévateur, et de préférence les
moyens d’agrippement étant mobiles par des vérins
(7) pour s’accoupler et se désaccoupler dudit cha-
riot.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce
que le chassis (10) comporte un systéme d’élévation
(16) couplé aux moyens de support (13) et apte a
élever en translation verticale et a redescendre les-
dits moyens de support (13), de préférence le sys-
téme d’élévation (16) étant actionnable par des vé-
rins.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comporte un systéme d’interface (5) de verrouillage
et déverrouillage automatisé destiné a assurer le
blocage et le déblocage du basculement d’un conte-
nant, en particulier le systeme d’interface (5) de
verrouillage et déverrouillage comportant une partie
mobile (51) de verrouillage et de déverrouillage qui
est fixée sur le dispositif d’interface, en particulier a
'avant du dispositif d’interface, ainsi que des
moyens d’actionnement automatisés (53) de la par-
tie mobile (51), et une partie fixe (50) se présentant
sous la forme d’une piéce de kit d’adaptation, qui est
destinée a étre fixée sur un organe d’actionnement
(24) de basculement dont est doté un contenant
destiné a étre porté par le dispositif d’interface, la
partie mobile (51) étant apte a coopérer avec la
partie fixe (50) dans une position dite de sécurité
active interdisant le basculement du contenant et
dans une position déverrouillée autorisant le bascu-
lement.

Dispositif d’interface selon la revendication préceé-
dente, caractérisé en ce que la partie fixe (50) de kit
comporte une lumiéere (50°) et la partie mobile (51)
comporte une came rotative (52) actionnée par un
vérin (53) et, en extrémité de la came (52), un crochet
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(51’) qui est apte a coopérer avec la lumiére (50’) de
la partie fixe, le crochet (51’) étant agencé paralle-
lement au plan général de la lumiére (50’) en position
déverrouillée et étantagencé dans lalumiére (50’) et
selon un angle non-paralléle au plan général de la
lumiere en position de sécurité active, la came (52)
étant en outre apte a positionner le crochet (51’) en
dehors de la lumiere (50’) pour assurer l'installation
d’un contenant (2) sur les moyens de support (13)
dudit dispositif d’interface.

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comporte des organes de roulement ou de glisse-
ment (15).

Dispositif d’interface selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comporte des moyens de visualisation (9) tels
qu’une caméra et/ou un scanner ainsi qu’au moins
un bloc d’équipement (12B) comprenant 'alimenta-
tion électrique, des moyens de commande de diffé-
rents actionneurs (6, 7, 8, 53) intégrés au dispositif
d’interface, des moyens de traitement des données
qui regoivent des données des moyens de visualisa-
tion (9) ainsi que des moyens de communication a
distance pour piloter a distance les actionneurs et
transmettre a distance les données des moyens de
visualisation.

Utilisation d’un dispositif d’interface selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sée en ce que le dispositif est utilisé pour au moins
une benne (4) de stockage de déchets et quanta un
contenant (2) qui est basculant, le dispositif permet-
tant de déverser le contenant (2) basculant dans la
benne (4) de stockage aussi bien en extrémité de la
benne qu’adistance de cette extrémité, en particulier
pour plusieurs bennes de stockage (4) agencées de
maniére juxtaposée les unes contre les autres, le
dispositif d'interface étant amené a I'extrémité de
chacune des bennes.

Ensemble comprenant un dispositif d’interface selon
'une quelconque des revendications précédentes et
un contenant (2) en particulier basculant, de préfé-
rence le contenant (2) comportant deux fourreaux
(22) espacés d’introduction de fourches d’un chariot
élévateur.

Ensemble selon la revendication précédente et au
moins une benne de stockage (4) pourvue de pistes
longitudinales avec lesquelles coopére le dispositif
d’interface (1) pour son déplacement en translation
lorsque la structure (14) a fonction de mobilité a été
actionnée.
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[Fig. 5]
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