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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem electromecanic de colec-
tare a deseurilor astfel incat acestea sa fie aranjate
corect, in mod automat, in colectoare speciale. Sis-
temul, conform inventiei, cuprinde cel putin un prim
carucior (6) mobil de-a lungul unui traseu orizontal
capabil sa primeasca deseuri, cel putin un al doilea
carucior (8) mobil de-a lungul unui traseu (13) vertical
dispus deasupra traseului orizontal mentionat si capabil
sa primeasca deseuri, o multitudine de locatii (3A, 3B,
3C) dispuse sub primul carucior (5) mentionat, fiecare
locatie fiind destinatd, Tn timpul utilizarii, s& gdzduiasca
un container (3A, 3B, 3C) de colectare capabil sa colec-
teze un deseu specific, niste mijloace (9, 30) de achi-
zitie configurate pentru a permite achizifionarea de
informatii referitoare latipul de deseuri care urmeaza sa
fie eliminate, o unitate (2, 9) de comanda configurata
pentru a permite unui utilizator sa controleze o migcare
a celui de-al doilea carucior (8) mentionat de-a lungul
traseului vertical mentionat, pentru a-l aduce la nivelul
la care se afla utilizatorul si pentru a incarca deseurile
in cel de-al doilea carucior mentionat, in care unitatea
de comanda (2, 9) este programata ulterior astfel incat
unitatea de comanda sa deplaseze cel de-al doilea
carucior (8) mentionat in corespondenta cu traseul
vertical mentionat, pentru a permite incércarea aces-
tuia, si sa comande o actionare a celui de-al doilea
carucior (8) mentionat, pentru a efectua o golire prin
gravitatie a confinutului prezent Tn cel de-al doilea
carucior care se varsa astfel Tn primul cérucior (5) de
dedesubt, unitatea de comanda fiind programata, de

asemenea, sa deplaseze succesiv primul carucior in
corespondentd cu una dintre locatile mentionate, in
functie de informatiile obtinute referitoare la deseuri,
unitatea de comanda fiind programata, de asemenea,
sa controleze actionarea primului carucior (5) pentru a-I
goli de deseurile continute in el Tn corespondenta cu
locatia mentionata atinsa.
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OFIC 1t HE STAT PENTRY INVENYH €1 MARCI
Crrere de hirovet de invenile

SISTEM ELECTROMECANIC DE COLECTARE A DESEURILOR

Domeniul inventiei

[0001] Prezenta inventie se refera la domeniul tehnic al masinariilor pentru colectarea
deseurilor in general.

[0002] in particular, inventia se referd la o masinarie inovatoare pentru colectarea
diferitelor tipuri de deseuri, astfel incat acestea sa fie aranjate corect, in mod automat

si versatil, in colectoare speciale.

Scurta prezentare a stadiului tehnicii

[0003] Colectarea diferentiata a deseurilor este in prezent o obligatie pentru fiecare
persoana.

[0004] Tn ltalia, ca si in multe alte téri, pentru a face fatd poluarii crescande si, astfel,
pentru a proteja cat mai mult posibil mediul inconjurator, este necesara sortarea
deseurilor.

[0005] Colectarea diferentiata, de fapt, permite sortarea pe grupe de deseuri de
acelasi tip, care pot fi destinate unei reciclari.

[0006] De exemplu, plasticul poate fi reciclat si refolosit pentru a produce noi produse

xn

din plastic. Aceasta inseamna ca nu se "creeaza" plastic nou, ci se da o noua viata
plasticului existent. Evident, acest lucru are un impact benefic imens asupra
ecosistemului planetei.

[0007] Acelasi lucru este valabil si pentru alte produse in general, cum ar fi hartia,
sticla, produsele organice etc.

[0008] Tn general, colectarea diferentiatd necesitd o anumitd organizare in cadrul
fiecarei gospodarii si nu inseamna ca este usoara.

[0009] in particular, Tn cadrul fiecarei gospodarii trebuie s& se instaleze diferite tipuri
de recipiente, fiecare dintre acestea fiind destinat colectarii unui anumit tip de deseuri.
[0010] Acest lucru implicd, prin urmare, ca trebuie pastrate in casa mai multe
recipiente diferite, adesea urat mirositoare, ceea ce reprezintd cu sigurantd un
dezavantaj tehnic major, mai ales in cazul resedintelor mici.

[0011] Un alt dezavantaj este faptul ca, in multe dintre aceste cazuri, este posibil sa
se scoata recipientul respectiv afara pentru colectare doar in zile prestabilite.

[0012] Acest lucru implica faptul ca, de multe ori, cineva este obligat sa pastreze in
casa diverse deseuri colectate timp de mai multe zile, cu un dezavantaj suplimentar

considerabil, de exemplu din cauza mirosurilor neplacute, precum si a dezordinii.
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Sumarul inventiei

[0013] Prin urmare, este resimtitd nevoia unei solutii care sa Tnldture cel putin o parte
din dezavantajele tehnice mentionate mai sus.

[0014] in particular, obiectivul prezentei inventii este acela de a oferi o solutie tehnica
care sa permita efectuarea unei colectari diferentiate a deseurilor, intr-un mod simplu,
functional si comod.

[0015] Aceste si alte obiective sunt obtinute de prezentul aparat pentru colectarea
diferentiata a deseurilor conform revendicarii 1.

[0016] Acest aparat cuprinde:

- cel putin un prim carucior (5) (numit si carucior orizontal) mobil de-a lungul unui traseu
orizontal si capabil s& primeasca deseuri;

- cel putin un al doilea carucior (8) (numit si carucior vertical) mobil de-a lungul unui
traseu vertical (13), plasat deasupra ftraseului orizontal mentionat, si capabil sa
primeasca deseuri;

- 0 pluralitate de locatii (3A, 3B, 3C) situate sub primul carucior (5), fiecare locatie fiind
destinata, in timpul utilizarii, s gazduiasca un container specific (3A, 3B, 3C) pentru a
colecta un deseu specific;

- mijloace de achizitie (9, 30) configurate pentru a permite achizitionarea de informatii
referitoare la tipul de deseuri care sunt incarcate in cel de-al doilea carucior (8);

- 0 unitate de comanda (2, 9) configurata pentru a permite unui utilizator sa controleze
o miscare a celui de-al doilea carucior (8) mentionat de-a lungul traseului vertical
mentionat, in urma achizitionarii informatiilor referitoare la tipul de deseuri, pentru a-|
aduce la nivelul la care se afla utilizatorul si pentru a incérca deseurile in cel de-al
doilea carucior mentionat;

si in care unitatea de comanda (2, 9), dupa primirea comenzii mentionate, este
programata in plus in asa fel incat cel de-al doilea carucior (8) s& se deplaseze in
corespondenta cu traseul vertical mentionat, pentru a permite o incarcare a acestuia.
[0017] In particular, in mod avantajos, solutia propusa este deosebit de adecvata
pentru constructii civile cu destinatie rezidentiald si/sau de munca in general (de
exemplu, birouri, locuinte, centre in general etc.) de tip etajat, adicad cu doua sau mai
multe etaje, cum ar fi blocurile de locuinte. Astfel, cel de-al doilea carucior, si anume
caruciorul vertical, poate fi chemat de utilizator la etajul sdu, exact ca in cazul unui
ascensor, pentru a-1 incarca cu deseuri.

[0018] Prin urmare, in mod avantajos, unitatea de comanda mentionata, odata ce al
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doilea carucior a fost incarcat cu deseuri, comanda o actionare a celui de-al doilea
carucior (8) pentru a efectua o descércare prin gravitatie a continutului prezent in al
doilea carucior, care se varsa astfel in primul carucior (5) de dedesubt.

[0019] In mod avantajos, unitatea de comand3 este programats in plus s& deplaseze
succesiv primul carucior la una dintre locatile mentionate, in functie de informatiile
achizitionate referitoare la deseuri.

[0020] in acest fel, in mod avantajos, deseurile incarcate in cel de-al doilea carucior
sunt varsate in primul carucior (cel orizontal), care se deplaseaza in general pe un
plan orizontal situat sub o suprafata circulabild, de exemplu sub pardoseala parterului.
[0021] Sub pardoseala parterului pot fi prevazute incinte cu containere adaptate pentru
retinerea unui anumit deseu.

[0022] Prin urmare, in mod avantajos, unitatea de comanda este programata in plus
pentru a controla actionarea primului carucior (5) mentionat, pentru a-1 goli de deseurile
continute Tn acesta in corespondenta cu incinta respectiva.

[0023] Astfel, in final, primul carucior se deplaseaza exact pana la containerul care
contine deseurile pe care primul carucior le transporta si, prin urmare, primul carucior
varsa deseurile in acel container.

[0024] Tn acest mod, un utilizator de la orice etaj al casei poate chema caruciorul
vertical (8) ca Tn cazul unui ascensor normal, pentru a varsa in el un anumit tip de
deseuri pe care trebuie sa le arunce si pe care l-a introdus in prealabil in sistemul de
comanda.

[0025] in aceasta manier3, sistemul de comand3 mentionat mai comanda o miscare a
cadruciorului orizontal, care se deplaseazad sub caruciorul vertical, pentru a primi
deseurile Incarcate in el.

[0026] Tn mod avantajos, cunoscand tipul de deseu care urmeaza sa fie eliminat,
primul carucior (5), inainte de Tncarcarea deseurilor, se deplaseaza pana la locatia
corespunzatoare tipului de deseu mentionat si, cu ajutorul mijloacelor de detectare
(47), verifica daca respectivul container pentru colectarea deseurilor determinate are
spatiu suficient si, in caz cé exista spatiu disponibil, se deplaseaza pana la locatia de
primire a deseurilor si apoi, dupéd primirea deseurilor, se deplaseaza din nou pentru a
ajunge la locatia corespondenta a containerului pentru a varsa continutul in acesta.
[0027] De exemplu, caruciorul vertical 8 poate avea o baza culisanta, care sa se
deschida pentru a Idsa sa cada prin gravitatie continutul séu n caruciorul orizontal 5.

[0028] De preferintd, caruciorul vertical este adus de-a lungul tubului 13 la sfarsitul
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cursei cat mai aproape posibil de caruciorul orizontal.

[0029] Dupa ce caruciorul orizontal 5 a primit deseurile, sistemul de control comanda
o deplasare de-a lungul planului sdu orizontal de manipulare catre una dintre locatiile
disponibile, in functie de tipul de deseu introdus.

[0030] in acest mod, caruciorul orizontal poate fi pozitionat exact in pozitia in care
dedesubt este prevazut containerul cu deseurile specifice aruncate de utilizator, de
exemplu plastic, pentru a varsa continutul sau direct in respectivul container. Tot in
acest caz, caruciorul orizontal 5 poate avea o baza proprie culisanta, pentru a permite
deschiderea unei trape prin care continutul sdu sd cada datoritd gravitatiei in
containerul de dedesubt.

[0031] In acest fel, toate dezavantajele tehnice mentionate mai sus sunt usor de
inlaturat.

[0032] in particular, intr-o maniera simpla si versatila, un utilizator poate acum séa se
debaraseze de orice tip de deseu selectat in prealabil, fara a fi nevoit sa il depoziteze
in apartamentul sau.

[0033] Prin simpla varsare a deseurilor in caruciorul vertical 8, acesta le transfera catre
un carucior orizontal 5, care le varsa apoi in containere specifice.

[0034] Aceasta solutie este deosebit de potrivitd pentru cladirile cu mai multe etaje.
[0035] In mod avantajos, mijloacele de achizitie (9, 30) pot cuprinde una sau mai multe
camere video dispuse in interiorul celui de-al doilea carucior (8) mentionat si/sau unul
sau mai multe panouri de control (9) prin intermediul carora pot fi introduse informatiile
despre tipul de deseuri incércate in cel de-al doilea carucior.

[0036] Tn acest mod, sistemul electronic de gestionare dobandeste informatii despre
deseurile care sunt aruncate la gunoi, pentru a le putea plasa corect in containerul
corect si pentru a gestiona astfel manipularea primului carucior (5).

[0037] Tn mod avantajos, in cel de-al doilea carucior (8) pot fi incluse mijloace de
cantarire, pentru cantarirea deseurilor incércate.

[0038] in acest mod este posibil s se cunoasca si sa se monitorizeze cantitatile
eliminate.

[0039] in mod avantajos, aparatul mentionat poate fi potrivit pentru instalarea intr-o
cladire rezidentiala cu mai multe etaje.

[0040] De fapt, caruciorul vertical se deplaseaza prin toate etajele ca un ascensor
normal, permitand astfel tuturor utilizatorilor, indiferent de etajul la care se afla, sa isi

poata descarca deseurile.
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[0041] Tn particular, Tn mod avantajos, tubul vertical este adecvat pentru a traversa
etajele respective ale cladirii.

[0042] De asemenea, sunt incluse in mod avantajos mai multe panouri de control (9),
fiecare dintre acestea putand fi instalat pe un anumit etaj si prin care se poate introduce
o comanda pentru a muta cel de-al doilea carucior (8) la etajul corespunzator, unde
este amplasat panoul de control.

[0043] De asemenea, un alt obiect al prezentei inventii este o constructie locuibild cu
mai multe etaje (insemnénd cel putin un etaj, adica parter si primul etaj) care sa
cuprinda un aparat conform uneia sau mai multor caracteristici de mai sus.

[0044] De asemenea, un obiect al prezentei inventii este 0 metoda de colectare a
deseurilor diferentiate in general, cuprinzand urmatoarele etape:

- pregdtirea unui aparat conform uneia sau mai multora dintre caracteristicile de mai
sus;

- pozitionarea unei pluralitati de containere (3A, 3B, 3C) in localii relevante, fiecare
container fiind dispus intr-o pozitie specifica asociatd cu un anumit tip de deseuri;

- achizitionarea de informatii referitoare la tipul de deseuri care se incarcé in cel de-al
doilea carucior (8) mentionat;

- activarea primului carucior (5), care se deplaseaza si se pozitioneaza sub cel de-al
doilea carucior (8) in aga fel incat sa primeasca deseurile care sunt descércate prin
gravitatie din cel de-al doilea carucior in primul carucior, iar primul carucior (5), odata
ce a primit deseurile, se deplaseaza spre containerul asociat cu deseurile respective
pentru a le deserta in acel container (3A, 3B, 3C).

[0045] In mod avantajos, primul carucior se deplaseazi pe un plan orizontal de sub
cel de-al doilea cérucior vertical si cu containerele plasate in locuri speciale sub primul
carucior (5).

[0046] Al doilea carucior (8) se deplaseaza vertical, printr-un tobogan, pentru a ajunge
la diferite niveluri.

[0047] Astfel, in mod avantajos, dupa ce a primit informatia privind tipul de deseu care
urmeaza sa fie eliminat, primul carucior (5) se deplaseaza in locatia corespondenta cu
containerul utilizat pentru colectarea deseurilor selectate si verificd disponibilitatea
respectivului container capabil sd primeasca deseurile selectate, de exemplu, cu
ajutorul unor senzori speciali, iar ulterior, in cazul Tn care containerul respectiv este
disponibil, primul carucior mentionat se pozitioneaza sub cel de-al doilea céarucior (8).
[0048] Tn acest mod, el primeste deseurile de la al doilea carucior si le aduce la
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container.

[0049] Solutia descrisd mai sus este deosebit de potrivitd pentru cladirile cu mai multe
etaje.

[0050] Pe de alta parte, in continuare este descrisa o solutie simplificata, potrivita in
particular pentru constructii care au doar parter (de exemplu, case cu un singur nivel).
[0051] Tn particular, un alt obiect al inventiei este un aparat pentru colectarea
diferentiata a deseurilor, cuprinzand:

- cel putin un prim carucior (5) mobil de-a lungul unui traseu orizontal;

- 0 suprafata circulabila situatd deasupra primului carucior mentionat;

- cel putin o deschidere de acces (7) pentru a permite accesul la primul carucior (5)
prin suprafata circulabild, astfel incat primul carucior (5) s& poata fi incarcat, in timpul
utilizarii, cu un tip predeterminat de deseuri diferentiate;

- o pluralitate de locatii (3A, 3B, 3C) situate sub primul carucior (5, 8), fiecare locatie
fiind destinata, Tn timpul utilizarii, s& gazduiasca un container de colectare specific (3A,
3B, 3C) conceput pentru a colecta un deseu specific;

- mijloace de achizitie (9, 30) configurate pentru a permite achizitia de informatii
referitoare la tipul de deseuri care sunt incarcate n primul cérucior;

- 0 unitate de comanda (2, 9);

- in care unitatea de comanda (2, 9) este programata sa deplaseze primul carucior de-
a lungul traseului orizontal catre una dintre locatile mentionate, in conformitate cu
informatiile referitoare la deseurile respective, unitatea de comanda fiind programata
in in plus sa comande actionarea primului carucior pentru a-l goli de deseurile
continute Tn el in locatia in care a ajuns.

[0052] Tn mod avantajos, pentru toate configuratiile descrise, cu un singur nivel sau cu
mai multe niveluri, sunt incluse mijloace de detectare (47) atasate la primul carucior si
configurate pentru a determina nivelul de umplere al containerelor care sunt plasate
sub carucior in timpul utilizarii.

[0053] Tn mod avantajos, mijloacele de achizitie (9, 30) pot cuprinde una sau mai multe
camere video dispuse in interiorul primului carucior si/sau un panou de comanda (9)
prin intermediul céruia pot fi introduse informatiile despre tipul de deseuri incarcate in
primul carucior.

[0054] Tn mod avantajos, pot fi incluse mijloace de cantarire, pentru a permite
cantarirea deseurilor atunci cand acestea sunt incarcate in primul carucior.

[0055] Tn mod avantajos, pentru toate configuratiile descrise, unitatea de comanda
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este Tn plus programata in asa fel incat, cunoscand tipul de deseuri care urmeaza sa
fie aruncate, unitatea de comanda mentionata sa deplaseze primul carucior (5) inainte
ca deseurile sa fie incarcate in locatia corespunzatoare tipului de deseuri si sa verifice
prin intermediul mijloacelor de detectare (47) dacd containerul utilizat pentru
colectarea deseurilor determinate are spatiu suficient si, in cazul in care exista spatiu
disponibil, sa deplaseze primul carucior pana la locul in care urmeaza sa fie primite
deseurile si apoi, dupa ce acesta a primit deseurile, sa il deplaseze din nou pentru a
ajunge la locatia mentionata corespunzatoare containerului, pentru a varsa continutul
acestuia.

[0056] Prin urmare, un alt obiect al prezentei inventii este o metoda de colectare a
deseurilor diferentiate in general, cuprinzand urmatoarele etape:

- pregatirea unui aparat conform uneia sau mai multora dintre caracteristicile de mai
sus;

- pozitionarea unei pluralitati de containere (3A, 3B, 3C) in locatiile relevante, fiecare
container fiind dispus intr-o pozitie specifica asociatad cu un anumit tip de deseuri;

- determinarea tipului de deseuri care sunt incarcate n primul carucior;

- activarea primului cérucior care, dupa ce a primit deseurile, se deplaseaza catre
containerul asociat cu deseurile respective pentru a le descérca in containerul
respectiv (3A, 3B, 30).

[0057] Odata ce tipul de deseuri a fost determinat, inainte ca acel carucior (5) sa fie
incarcat, acesta se poate deplasa catre container pentru a vedea daca are spatiu
disponibil pentru a primi deseurile si, daca da, se pozitioneaza in zona de incarcare
pentru a primi deseurile si apoi le aduce la container.

[0058] Prin urmare, in mod avantajos, in toate configuratiile inventiei, atunci cand se
cunoaste tipul de deseu care urmeaza sa fie eliminat, primul carucior (5) este actionat,
fnainte de incarcarea deseurilor, sd se deplaseze la locatia referitoare la respectivul
tip de deseu si sa verifice, cu ajutorul mijloacelor de detectare (47), daca containerul
pentru colectarea deseurilor determinate are spatiu suficient.

[0059] in cazul in care exista spatiu disponibil, primul carucior se deplaseaza la locatia
de primire a deseurilor si apoi, dupa primirea deseurilor, se deplaseaza din nou la
locatia corespunzatoare containerului, pentru a deserta continutul acestuia.

[0060] in toate configuratiile inventiei (cu un singur etaj sau cu mai multe etaje),
containerul plin poate implica o blocare a procedurii sau selectarea unui alt tip de
container.
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Scurta descriere a desenelor

[0061] Inventia, in una sau mai multe dintre formele sale de realizare, va fi detaliata in
conformitate cu desenele urmatoare:
-Figura 1 prezinta o vedere de ansamblu a aparatului obiect al inventiei;
-Figura 2 prezinta detalii constructive ale pubelei de colectare 8;
-Figura 3 prezinta detalii constructive ale celei de-a doua pubele de colectare 5

si ale containerului 3 de dedesubt.

Descrierea detaliata a unor configuratii ale inventiei

[0062] Inventia este descrisd amanuntit mai jos, in conformitate cu figurile anexate.
[0063] Trebuie inteles ca prezenta solutie este descrisa cu titlu de exemplu nelimitativ,
specialistul in domeniu putédnd-o adapta cu variante care in orice caz trebuie

considerate incluse in prezentul document.

SOLUTIE PENTRU MAI MULTE ETAJE:

[0064] Referitor la figura 1, aparatul care face obiectul inventiei este reprezentat atunci
cand, in timpul utilizarii, este instalat in interiorul unei locuinte sau al unei cladiri in
general cu mai multe etaje (adica avand cel putin un parter si un prim etaj).

[0065] Aparatul poate fi instalat in orice constructie civila, fie ea rezidentiala, de birouri
sau de alta natura.

[0066] Conform figurii 1, este astfel descrisa o prima configuratie preferata a inventiei,
care este in particular potrivitd pentru solutii de locuinte cu mai multe etaje, adica
incluzand cel putin doua sau mai multe etaje suprapuse.

[0067] Prin urmare, prin termenul multiétajat se intelege o constructie construitd in
functie de cel putin doud sau mai multe etaje rezidentiale, de exemplu un parter si un
prim etaj sau orice suprapunere a cel putin doua sau mai multe etaje in general.
[0068] Exemplul din figura 1 ilustreaza o cladire cu mai multe etaje si, in mod specific
si nelimitativ, trei etaje, adica un parter, un prim etaj si un al doilea etaj.

[0069] Prin urmare, in acest caz de exemplu, aparatul descris mai jos este potrivit
pentru o astfel de locuinta cu trei etaje, desi, dupa cum s-a mentionat, poate fi adaptata

la orice tip de constructie si, in particular, la orice numar de etaje mai mare sau egal

8



RO 138134 A2

cu doi.

[0070] In acest context, sunt descrise elementele constitutive ale aparatului.

[0071] Un prim element al inventiei il constituie un carucior de colectare vertical 8
(numit si al doilea carucior sau pur si simplu carucior vertical).

[0072] Caruciorul de colectare vertical 8 se poate deplasa de-a lungul unui traseu
vertical, adica de-a lungul unui traseu care este ortogonal pe planul solului.

[0073] Mai precis, tot cu referire la figura 1, caruciorul de colectare vertical 8 se
deplaseaza de-a lungul unui traseu delimitat de un tub vertical 13 care traverseaza si
astfel ajunge la diferite etaje.

[0074] Tubul vertical 13 trece pe la toate etajele constructiei civile si, la fiecare etaj,
are un punct de acces la caruciorul vertical.

[0075] intr-adevar, in acest sens, tubul vertical 13 cuprinde o clapetd de
deschidere/inchidere 7 care ofera acces la o deschizaura din tubul 13, astfel incat, prin
aceasta deschizatura, utilizatorul are acces la interiorul tubului pentru a depozita
deseurile in caruciorul de colectare vertical 8.

[0076] Asa cum se aratd de fapt schematic in figura 1, la fiecare etaj este prevazuta
cel putin o clapeta 7, astfel incét de la fiecare etaj al constructiei in cauza sa poata
exista acces la caruciorul 8.

[0077] Caruciorul 8 este astfel mobil pe verticald de-a lungul tubului 13 si, de exemplu,
asa cum se arata tot in figura 1, miscarea de ridicare si/sau coboréare poate fi efectuata
cu ajutorul unui cablu 12 care inconjoara un troliu 15 motorizat cu ajutorul unui motor
16, de preferintd un motor electric.

[0078] Prin urmare, in functie de directia de rotatie a troliului 15, cablul se infasoara in
jurul acestuia sau se deruleaza de pe el, permitand astfel ridicarea si/sau coborarea
caruciorului 8 la etajul dorit.

[0079] Motorul 16 cu troliul sdu 15 poate fi plasat in interiorul unui compartiment de
protectie 23 (de exemplu, un fel de cutie). Exista, de asemenea, un grilaj de ventilatie
18 cu un ventilator 17. Ventilatorul 17 poate fi activat pentru a transporta aerul din tubul
13 In exterior (a se vedea sagetile din figura 1), evacuand astfel eventualele mirosuri
neplacute in aer liber. Acest aranjament, prezentat in figura 1, este in plus avantajos
prin faptul ca fluxul de aspiratie generat de activarea ventilatorului traverseaza motorul,
care beneficiaza astfel de un sistem de racire suplimentar.

[0080] Prin urmare, ventilatorul trage aerul din tubul 13 spre exterior, conform directiei
sagetilor din figura 1, lovind motorul.
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[0081] Numarul de referinta 19 indicad un posibil filtru care poate fi pozitionat pentru a
proteja ventilatorul 17.

[0082] Numarul de referinta 14, pe de altd parte, indicd o posibila usa de acces la
tobogan (desenatd in linie punctatd) si avdnd o dimensiune care sa permita
operatorilor sa efectueze inspectii si/sau intretinere.

[0083] Sistemul care comanda miscarea caruciorului vertical 8 este, prin urmare,
comparabil cu cel al unui ascensor normal.

[0084] n plus, un sistem electronic special (reprodus de asemenea mai jos) permite
controlul exact al cursei de ridicare si/sau coborare a caruciorului 8, exact ca in cazul
unui ascensor atunci cand este chemat la etajul respectiv. In acest fel, cdruciorul 8
este capabil s& se pozitioneze la 0 usa 7, la orice etaj, pentru a permite unui utilizator
sd toarne deseurile in caruciorul 8 prin usa, atunci cand usa este deschisa.

[0085] Practic, dupa cum se va clarifica in continuare, un utilizator aflat la orice etaj al
cladirii poate chema caruciorul (adica ii poate comanda) sa ajunga la etaj, exact ca in
cazul unui ascensor normal.

[0086] Numarul de referinta 11 indicd un canal de cablu, prin care trec cabluri electrice
pentru functionarea anumitor accesorii cu care este echipat caruciorul vertical si care
sunt descrise mai jos.

[0087] Dupa cum se va discuta si in cele ce urmeaza, caruciorul vertical 8 este echipat
cu un sistem de cantarire, un sistem de achizitie si/sau de analiza a imaginilor si un
sistem de iluminat intern.

[0088] Cablurile care trec astfel prin canalul de cablu 11 includ unul sau mai multe
dintre urmatoarele (de preferinta, toate urmatoarele):

- un cablu de date pentru cantarire electronica;

- un cablu de alimentare pentru iluminat;

- un cablu de alimentare pentru sistemul de achizitie si/sau de analiza a imaginilor;

- cabluri electrice aferente sistemului "micro” de control al deschiderii clapetelor 7
(prezentat mai jos);

- cabluri de alimentare electricad a motorului 16;

[0089] Dupa cum se aratd asadar in figura 1, la fiecare etaj existd un panou de
comanda 9 pentru utilizator.

[0090] Prin intermediul acestui panou de comanda 9, utilizatorul poate chema
caruciorul 8 la etajul sdu, exact ca la un ascensor normal.

[0091] Panoul de comanda 9 poate fi sub forma unei tastaturi eventual echipata cu un
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ecran pentru a afisa datele introduse si a citi informatiile care apar pe ecran sau, de
preferintd, poate fi sub forma unui ecran tactil, care permite introducerea si citirea
datelor direct prin intermediul ecranului.

[0092] Prin intermediul panoului de comanda este posibild recunoasterea utilizatorului
(evident autorizat), de exemplu, prin intermediul recunoasterii unui card sau oricarui
alt sistem de recunoastere (de exemplu, de asemenea, introducerea unei parole sau
recunoasterea faciala si sisteme similare).

[0093] Panoul de comanda poate sa citeasca, de exemplu, un card de identificare a
utilizatorului Tn modul fara contact, indiferent daca panoul de comanda este un ecran
tactil sau de alt tip. Alternativ, utilizatorul poate introduce o parola sau pot fi prevazute
alte sisteme de recunoastere.

[0094] Recunoasterea, in logica de functionare electronica, este importanta, deoarece
autorizeaza si activeaza intreaga operatiune.

[0095] n particular, caruciorul 8 poate fi chemat la etajul sdu specific numai de citre
utilizatorii autorizati ai cladirii.

[0096] Mai precis, vor fi autorizati utilizatorii care locuiesc efectiv in cladirea in cauza.
[0097] Panoul de comanda 9 comunicd, prin urmare, cu motorul 16, care primeste
comanda de actionare pentru a activa si actiona caruciorul 8 la etajul respectiv si in
pozitia corecta corespunzatoare etajului la care panoul de comanda a primit comanda.
[0098] Dupéa cum s-a prezentat mai sus, caruciorul 8 poate fi echipat suplimentar cu
un sistem de cantdrire 8A pentru a putea evalua greutatea deseurilor care sunt
incarcate.

[0099] Confirmarea recunoasterii, cu miscarea corespunzatoare a caruciorului 8,
autorizeaza, de asemenea, deschiderea clapetei 7.

[00100] Mai precis, la clapeta 7 este prevazutd o incuietoare electronica 6 pentru
blocarea deschiderii usii de evacuare a deseurilor si pentru deblocarea automata a
acesteia, incuietoarea fiind actionatad de panoul de comanda 9 mentionat de la etajul
din momentul recunoasterii.

[00101] in particular, activarea caruciorului 8, de exemplu prin introducerea codului de
autorizare sau cu ajutorul unui card, deblocheaza automat incuietoarea 6 prin
intermediul unui "micro” controler electronic, permitadnd utilizatorului s& deschida
clapeta 7 si sa aiba acces la caruciorul vertical 8, de preferintad odata ce a fost atins
nivelul etajului corect.

[00102] De asemenea, datoritd microsistemului, Tncuietoarea semnaleaza ca clapeta
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7 a fost inchisa, permitand sistemului electronic de gestionare sa continue cu etapele
ulterioare ale procesului care vor fi descrise mai jos.

[00103] in acest mon, in esenta, utilizatorul poate sa cheme caruciorul 8 la etajul sau,
cu ajutorul unui card electronic special sau al unui alt sistem de activare, prin
intermediul panoului de comanda 9 si, in acelasi timp, sa deblocheze deschiderea
clapetei.

[00104] n toate cazurile mentionate mai sus, utilizatorul are totusi posibilitatea de a
aduce caruciorul 8 la etajul sau, deschizand astfel clapeta 7 pentru a avea acces la
caruciorul 8 ca sa-l incarce cu deseuri.

[00105] Continuand cu descrierea structurala a inventiei, existad un al doilea carucior 5
(numit si carucior orizontal 5) care, spre deosebire de caruciorul de colectare vertical
8, are o miscare de tip orizontal.

[00106] Dupa cum s-a aratat asadar tot in figura 1, caruciorul aluneca de-a lungul unui
plan orizontal 5' care este plasat sub tubul vertical 8.

[00107] intr-o solutie pentru mai multe etaje, céruciorul 5 poate fi amplasat, de
exemplu, intr-o zona de demisol sau subsol a cladirii, sub suprafata circulabila in raport
cu parterul (a se vedea figura 1).

[00108] Sub planul orizontal 5' se afla diverse containere (3A, 3B, 3C), de exemplu
unul sau mai multe containere, fiecare pentru colectarea unui tip de deseuri.

[00109] Prin urmare, in fapt, sunt dispuse o multitudine de containere de deseuri,
eventual separate de pereti despariitori verticali sau pur si simplu asezate unul langa
altul.

[00110] Tn mod evident, crearea de pereti despartitori si compartimente specifice
inseamna ca aranjamentul este fix si nu poate fi modificat, iar acest lucru este
important, dupa cum se explica mai tarziu in cadrul functionarii, pentru a permite
caruciorului 5 sa ajunga in pozitia corecta.

[00111] Caruciorul orizontal 5 este astfel abilitat s se deplaseze de-a lungul planului
orizontal 5' pentru a se pozitiona deasupra unui anumit container selectat.

[00112] Fiecare container (3A, 3B, 3C) este utilizat, de exemplu, pentru colectarea
unui anumit deseu, de exemplu sticld, deseuri organice, hartie etc.

[00113] Numarul de referinta 2 indica un tablou electric 2 pentru operarea intregului
sistem descris sau a unei parti a acestuia.

[00114] Prin urmare, existad un sistem general de comanda special, care controleaza

functionarea descrisd mai jos si care coordoneaza astfel diferitele operatiuni ale
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componentelor descrise mai sus.

[00115] Prin urmare, acesta contine PLC, accesorii de protectie, unitate UPS, ecran
tactil pentru supraveghere si interfata digitala pentru sistemul de céantarire.

[00116] Revenind putin la caruciorul vertical 8, in interiorul respectivului carucior
vertical 8 se afla sisteme de achizitie si/sau de analiza a imaginilor care, intr-o forma
preferatd a inventiei, pot fi sub forma uneia sau mai multor camere video pentru
inregistrarea continutului varsat, in scopul de a permite, prin intermediul unui sistem
software special de recunoastere, recunoasterea produsului varsat in el.

[00117] Camera video 30 poate avea integrat un sistem de procesare a imaginii si un
software de recunoastere, astfel incét sa poata recunoaste produsul varsat.

[00118] Alternativ, camera (camerele) mentionatd (mentionate) poate (pot) achizitiona
imaginea, care este apoi procesata de sistemul general de comanda (2) prin
intermediul unui procesor special in scopul determinarii si memorarii tipului de produs
care a fost turnat.

[00119] Dupa cum se explica in continuare, cunoasterea tipului de produs care se
toarna este importanta pentru buna functionare a sistemului.

[00120] Tn acest sens, utilizatorul are si posibilitatea de a introduce manual de pe
panoul de comanda 9 tipul de produs pe care doreste sa il toarne.

[00121] Panoul de comanda 9, de exemplu echipat cu un ecran, poate oferi deja
optiuni vizibile pe ecran si selectabile de catre utilizator.

[00122] in mod evident, sistemul de recunoastere automata cu camere video face ca
sistemul sa fie extrem de automatizat si, prin urmare, foarte usor de utilizat.

[00123] Cu toate acestea, combinatia dintre camerele video din interiorul caruciorului
vertical 8 si introducerea din panoul de comanda 9 permit o dublad verificare a
corectitudinii informatiilor introduse de utilizator, pentru a varsa deseurile in containerul
corect.

[00124] Dupa cum se poate observa tot in figura 1, un canal de cablu 4 contine in
interiorul sdu, la fel ca si canalul de cablu 11, cablul electric de comanda care serveste
pentru a actiona si comanda caruciorul 5.

[00125] Astfel, caruciorul 5 poate fi echipat cu un motor electric, iar
activarea/dezactivarea acestuia este controlata, de exemplu, de catre sistemul general
de comanda 2.

[00126] De exemplu, poate fi deplasat pe roti care sunt actionate de un motor.

[00127] Referitor in particular la figura 3, punctul 38 indica rotile de tip angrenaj, in
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timp ce punctul 36 indica o cremaliera care se deplaseaza pe planul 5' si deasupra
careia aluneca rotile. Punctul 40 indica motorul care, prin intermediul unui arbore axial,
invarte doua roti, in timp ce celelalte doua roti sunt antrenate. Motorul antreneaza deci
rotile dintate, care, prinse pe cremalierd, se deplaseaza in planul de alunecare 5'.
[00128] Asa cum de fapt se arata schematic in figura 3, motorul invertor este notat cu
numarul de referinta 40.

[00129] Acesta poate fi completat cu un codificator rotativ, pentru pozitionarea exacta
a tomberonului la punctele de receptie a deseurilor de la etaje si pentru punctul de
descarcare in tomberon.

[00130] Tomberonul are o baza culisanta 46, care poate fi deschisa/inchisa, pentru a
varsa continutul sau.

[00131] Aceastd deschidere/inchidere a bazei culisante poate fi controlatd cu un
sistem motorizat cu cremaliera.

[00132] De exemplu, o solutie de deplasare a bazei culisante poate cuprinde un ghidaj
cu cremalierd 42 si un angrenaj motorizat 43 asociat pentru a culisa baza 46 prin
intermediul ghidajului cu cremaliera 42.

[00133] Un senzor 47, de exemplu, un senzor ultrasonic, este utilizat pentru a verifica
starea plind/goala a containerelor de sub respectivul carucior orizontal.

[00134] Revenind la figura 2, evident si caruciorul vertical este echipat cu o baza 26
care formeaza un plan culisant, astfel incat fundul acestui carucior poate fi deschis
pentru a turna continutul sdu in caruciorul orizontal de dedesubt.

[00135] Sistemul de alunecare poate fi destul de similar cu cel descris deja pentru
caruciorul orizontal.

[00136] n particular, un motor 28 actioneaza o roata dintatd 27 care se angreneaza
cu o muchie 25 avand functie de cremaliera.

[00137] In acest mod, rotirea rotii 27 Tntr-un sens sau Tn sensul opus determind baza
26 sa culiseze pentru deschidere/inchidere.

[00138] Alte detalii marite ale figurii 2 arata sistemul de céntarire 8A, cuplajul 12A care
leaga caruciorul de cablul de ridicare/coborare. In interiorul caruciorului se afla un
sistem de iluminat 30 si camere video. Figura 2 aratd, de asemenea, canalu! 33 prin
care trec cabluri.

[00139] Dupa ce elementele inventiei au fost descrise din punct de vedere structural,

urmeaza o descriere a modului de functionare.
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FUNCTIONAREA SISTEMULUI MULTIETAJAT:

[00140] Un exemplu de functionare pentru aceasta prima configuratie preferata poate
fi urmatorul:

[00141] Atunci cand un utilizator oarecare trebuie sd isi descarce deseurile, care au
fost deja distribuite in mod corespunzétor, acesta trebuie sa se apropie de panoul de
comanda 9 pentru a chema céruciorul vertical 8 la etajul sdu.

[00142] Panoul poate solicita o activare cu ajutorul unui card sau al oricarui alt cod de
autorizare si/sau de identificare (cardul contine, evident, un cod de autorizare care
poate fi eventual introdus manual).

[00143] Tn acest fel se activeazd o comanda pentru a conduce caruciorul la etajul
specific, permitand utilizatorului s& verse continutul.

[00144] Controlerul 9, odata activat, semnaleaza in toate afisajele 9 de la celelalte
etaje ca masina este deja angajata si, prin urmare, indisponibilad (acest lucru poate fi
realizat, de exemplu, prin intermediul unui controler principal).

[00145] Apoi, sau in acelasi timp cu recunoasterea si dupd activarea ciclului,
utilizatorul selecteaza si/sau introduce tipul de deseuri care urmeaza sa fie eliminate,
de exemplu plastic.

[00146] Acest lucru este posibil tot prin intermediul panoului de comanda electronic 9,
care memoreaza atunci tipul de deseuri care va fi incércat.

[00147] Alternativ, acest lucru nu este necesar, deoarece camerele video din interiorul
caruciorului 8 permit recunoasterea automata a deseurilor.

[00148] Evident, deseurile trebuie s& fie desertate in asa fel incét sa fie vizibile pentru
camerele video, adicd sd nu fie ambalate in saci sau pot ambalate in saci sau alte
recipiente dar transparente.

[00149] Este posibila o combinatie intre introducerea manualad a deseurilor care se
arunca si recunoasterea cu ajutorul unei camere video, fiind o solutie preferatd pentru
a verifica daca ceea ce a introdus utilizatorul este corect.

[00150] Dupa cum s-a mentionat, camera video poate fi, eventual, de un astfel de tip
incat sa poata in plus sa prelucreze imaginea si sa o analizeze, determinand tipul de
deseu.

[00151] Alternativ, imaginea poate fi procesata de sistemul general 2, care determina
deseurile.

[00152] Cunoasterea deseurilor este importantd pentru continuarea functiondarii.
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[00153] intre timp, trebuie remarcat faptul c& panoul de comanda 9, atunci cand este
activat, controleaza electronic si deblocarea incuietorii 6, astfel incat utilizatorul sa
poata deschide clapeta 7.

[00154] Astfel, atunci cand cadruciorul vertical ajunge la etajul dorit, utilizatorul poate
deschide clapeta 7 pentru a turna deseurile in interior.

[00155] Tnchiderea clapetei 7 indica sistemului ¢ se poate proceda la manipularea
caruciorului 8 pentru a sorta corect deseurile incarcate.

[00156] Atunci cand continutul este turnat in caruciorul vertical 8 sau in orice moment,
camera video este activatd si lumina internd, iar sistemul de cantarire cantareste
deseurile incarcate si trimite informatiile catre sistemul general 2 de gestionare.
[00157] Imediat dup3, prin intermediul controlerului principal, este activata functia de
colectare a deseurilor selectate, de exemplu plastic.

[00158] Camera video poate verifica dacéa informatiile privind tipul de deseu furnizate
de utilizator prin intermediul panoului de comanda 9 corespund deseurilor efectiv
incarcate.

[00159] Alternativ, in cazul in care utilizatorul nu a introdus aceste informatii, camera
video permite o astfel de verificare.

[00160] De asemenea, camera video poate sa nu fie activata, iar informatiile privind
tipul de deseuri sa fie doar cele furnizate de utilizator prin intermediul panoului de
comanda.

[00161] in toate cazurile, sistemul trebuie s& cunoasca tipul de deseuri incarcate in
caruciorul vertical 8.

[00162] Daca, de exemplu, recunoasterea indica, in general, cd produsul este din
plastic, atunci un PLC special aduce asadar caruciorul vertical 8 in pozitie, reseteaza
cantarul 8A la zero si deschide canalul de cantarire pentru plastic.

[00163] In urma celor de mai sus, dupa ce s-a stabilit ca deseurile sunt, de exemplu,
din plastic, sistemul general 2 deplaseaza containerul orizontal 5 peste pubela de
colectare a plasticului, dedicat pentru a efectua o verificare a umplerii, de exemplu cu
ajutorul senzorului ultrasonic 47 cu care este echipat.

[00164] Daca exista spatiu, se muta pubela orizontala 5 in pozitia de incarcare sub
tubul 13, gata sa primeasca deseurile.

[00165] Prin urmare, in esenta, sistemul electronic de comanda permite selectarea
tipului de produs care urmeaza sa fie aruncat si, in acest sens, sistemul electronic
efectueaza o verificare a nivelului de umplere a containerului respectiv (3A, 3B, 3C).
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[00166] Acest lucru este valabil pentru orice tip de deseuri.

[00167] De fapt, se reaminteste ca fiecare container de deseuri este dispus intr-o
pozitie cunoscuta dinainte de sistemul electronic si care poate fi atinsa cu precizie de
catre caruciorul 5 in deplasarea sa orizontald de-a lungul planului 5', de exemplu, cu

ajutorul unor senzori de pozitie sau al unor miscari programate.

[00168] Caruciorul 5 poate fi deplasat cu ajutorul unei motorizari speciale si/sau al unui
sistem de tractare in general, iar pozitia este controlatd de sistemul electronic de
comanda.

[00169] Caruciorul 5 mai este echipat cu un sistem de control pentru a verifica nivelul
de umplere a containerelor de dedesubt.

[00170] Astfel, atunci cand utilizatorul cheama caruciorul 8 inapoi la etajul sau,
caruciorul 8 primeste semnalul si deblocheaza automat incuietoarea electronica 6.
[00171] in acest moment, utilizatorul deschide clapeta 7, arunca deseurile si inchide
clapeta 7. El este acum liber sa plece, dar afisajul de pe etaj raméne ocupat pana la
sfarsitul ciclului masinii.

[00172] Atunci cand controlerul pentru incuietoarea 7 semnalizeazd ca usa este
inchisa, PLC primeste informatia si activeaza lumina si camera video, pentru a verifica
ce a fost aruncat si permite cantarirea.

[00173] Interfata IND570 notificd PLClui cé a fost finalizatd céntarirea, la fel si
controlerul principal, care citeste informatiile direct de la interfata IND570 si compileaza
baza de date Tn registrul adecvat dedicat utilizatorului.

[00174] in acelasi timp, PLC-ul a pornit deja c&ruciorul vertical pentru coborarea
rapidd, pana cand acesta ajunge in pozitia de descarcare, care poate corespunde mai
mult sau mai putin parterului.

[00175] Cénd se ajunge la punctul de descarcare, usa glisanta 26 (a se vedea figura
2) va fi deschisa si apoi continutul va cédea direct in céruciorul 5, care va fi plasat sub
el.

[00176] Cand camera video semnaleaza ca caruciorul 8 este gol, PLC-ul comanda
inchiderea usii glisante 26, dezactivarea luminii si a camerei video si, In acelasi timp,
deplaseaza rapid caruciorul orizontal 5 Tn pozitia de descarcare an pubela de
dedesubt, selectata initial prin determinarea deseurilor care urmeaza sa fie descarcate
(Fig.1 punctul (3A, 3B, 3C)).

[00177] Ajuns in pozitie, caruciorul orizontal 5 isi deschide usa glisantd 46 pentru
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descarcare si apoi o inchide din nou, de preferintad cu o intarziere de exemplu de 5
secunde (estimata), incheind astfel ciclul masinii.

[00178] Introducerea manuala a deseurilor care urmeaza sa fie aruncate cu ajutorul
controlerului 9, odataa cu verificarea camerei, are avantajul ca permite sa se verifice
daca ceea ce s-a introdus manual este corect.

[00179] Tn plus, informatiile preliminare privind tipul de deseuri care urmeaza sa fie
descarcate sunt importante pentru a permite sistemului de gestionare sa aduca apoi
caruciorul 5 in pozitia corecta, care corespunde cu pubela de colectare utilizata pentru
colectarea deseurilor respective si, de asemenea, sa faca o verificare preliminara daca
este plina sau goala.

[00180] Mai mult, configuratia preferata a inventiei prevede totodata atéat introducerea
manuald a tipului de deseuri prin intermediul controlerului 9, cat si, in acelasi timp, o
verificare automata prin intermediul unei camere video plasate in caruciorul vertical din
interiorul acestuia.

[00181] Acest lucru face posibild determinarea cu cea mai mare certitudine a tipului
de deseuri de aruncat.

[00182] Toate afisajele de la etaj vor redeveni operationale si vor fi gata sa fie ocupate
de un alt utilizator odata ce ciclul de descarcare este terminat.

[00183] Ce se intdmpld daca o camera video recunoaste un alt produs decét cel
selectat:

[00184] n acest caz, daca deseurile primite au fost, de exemplu, din sticla in loc de
plastic, asa cum a fost introdus pe afisaj, PLC-ul ii comunica interfetei sa activeze
canalul de cantarire pentru sticla, iar sfarsitul ciclului se va face pe pubela pentru sticla.
[00185] in plus, controlerul principal va inregistra, de asemenea, descarcarea de sticl3
si nu de plastic in baza de date a utilizatorului.

[00186] in cazul in care tipul de deseuri nu poate fi recunoscut, acesta ajunge in
pubela cu gunoi nediferentiat.

[00187] Ce se intdmpla in cazul in care pubela (3A, 3B, 3C) este plina:

[00188] In acest caz, daca, de exemplu, nu este disponibild o pubeld auxiliara pentru
acelasi tip de deseu (de exemplu, dublat sau triplat), ciclul masinii nu va mai continua
si va fi semnalat prin intermediul afisajului tactil ca deseurile pot fi acceptate dupa
nlocuirea pubelei pline.

[00189] De aici reiese ca faza de verificare a nivelului de umplere, prin intermediul

céaruciorului 5 care se pozitioneaza fata de containerul relevant pentru a primi deseurile
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selectate, are loc Tnainte de continuarea ciclului masinii, care include deschiderea
clapetei 7 pentru a turna continutul in caruciorul vertical 8 si deplasarea caruciorului
vertical 8 spre punctul de descarcare.

[00190] Aceasta functie elimina definitiv problema infundarii tubului atunci cand pubela
este plina.

[00191] In cazul in care este disponibila o pubela auxiliara (deja stabilita in prealabil),
ciclul masinii Tgi continua rutina.

[00192] Unele detalii de software pentru gestionarea aparatului:

[00193] Aparatul este gestionat de preferintd cu trei programe diferite, adicé cu
echipamente diferite, dar strAns legate intre ele, prin intermediul protocolului
IP/Modbus.

[00194] Acest protocol permite schimbul de date, ceea ce este util si pentru
interfatarea cu sistemul BMS (Building Manegement System); toate echipamentele vor
fi monitorizate prin intermediul sistemului BMS, situat intr-un centru operational care
va putea primi alarme si date pentru gestionarea tuturor functiilor, inclusiv pentru
intretinere, toate acestea fiind disponibile pe un portal web.

[00195] Prin urmare, este posibila gestionarea/monitorizarea prin telecomanda a mai
multor echipamente aflate la distanta unul de altul.

[00196] Mai in detaliu, primul software este utilizat pentru selectarea deseurilor care
urmeaza sa fie eliminate de catre utilizator si este instalat in tabloul de pe etaj (Fig.1
punctul 9), unde, de preferinta, va fi prevazut un ecran tactil de 4,3", dotat cu o antena
RFID pentru recunoasterea "cardului” pe care trebuie sa il aiba fiecare utilizator; toate
ecranele tactile sunt, de asemenea, dotate cu hardware-ul necesar pentru gestionarea
incuietorilor electronice (Fig.1 punctul 6) si citirea pozitionarii micro-intrerupatoarelor.
[00197] Toate tablourile de comanda de pe etaj si, prin urmare, toate unitatile tactile,
fiecare cu propria adresa de referinta, vor fi conectate intre ele prin RS485-Modbus,
pana cand vor ajunge la controlerul principal, situat in tabloul electric din camera
tehnica (Fig.1 punctul 2) care contine, de asemenea, PLC si interfata de cantarire
IND570 conectata la cantar (Fig.1 punctul 8A), prin RS485-Modbus; schimbul de date
intre controlerul principal al tuturor unitatilor tactile, PLC si IND570 se realizeaza prin
protocolul IP/Modbus.

[00198] Astfel, controlerul principal primeste informatiile de la ecranul tactil si are
sarcina de a realiza interfata cu PLC-ul pentru diferitele solicitari. n plus, controlerul

principal are functia de a memora céntaririle in baze de date dedicate pentru fiecare
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utilizator, de a face interfata cu IND570 si de a le transmite catre sistemul BMS.
[00199] Cel de-al doilea software se afla in interfata digitala IND570 si este utilizat
pentru a gestiona cantarirea, precum si pentru a stoca, in propria baza de date, toate
cantaririle in general, repartizate pe tipuri.

[00200] Cel de-al treilea software se afld in PLC si serveste la gestionarea pubelei
verticale, pubelei orizontale si ventilatorului de extragere a aerului; in tabloul electric
(Fig. 1 punctul 2) poate fi instalat si ecranul tactil de 10" pentru supravegherea
intregului sistem.

[00201] In pofida a tot ceea ce a fost descris pana acum, este posibild si o configuratie

simplificatd a inventiei, care este aplicabild constructiilor in general cu un singur etaj.

SOLUTIE PENTRU UN SINGUR ETAJ (DE EXEMPLU, DOAR PARTER):

[00202] Tn acest caz, aceasts solutie ar fi aplicabild unei vile sau locuinte sau oricarei

constructii in general cu un singur etaj (parter).

[00203] Aceeasi solutie se poate aplica si in zonele comune de condominiu, de
exemplu, in curtea unui bloc de apartamente sau in alte unitati de locuit in general (de
exemplu, zone de spital, cooperative, inchisori etc.).

[00204] Prin urmare, in particular, inventia poate fi simplificata si, astfel, adaptata la
cazurile cu un singur etaj, in care nu mai este necesar caruciorul vertical 8 si nici tubul
sau de ghidaj culisant 13.

[00205] Intr-un astfel de caz, intrucat exista doar un singur etaj (de exemplu, un parter
simplu), este posibil s& existe doar caruciorul 5 ascuns sub planul orizontal al
planseului (suprafata circulabild, ca in prima configuratie).

[00206] Prin urmare, in esenta, prin intermediul unei trape de deschidere a plangeului,
care poate fi controlatd exact in acelagi mod ca si trapa 7, existad acces la caruciorul 5.
[00207] in particular, prin activarea panoului de comand3 cu identificarea descrisa mai
sus si/sau indicarea tipului de produs care urmeaza s§ fie descarcat, caruciorul
orizontal se pozitioneazad pentru a primi incarcatura, iar "micro-intrerupatorul”
activeaza deschiderea clapetei.

[00208] Inchiderea ulterioara a acesteia activeaza continuarea procedurii.

[00209] Prin urmare, caruciorul 5 este chemat in pozitie sub trapa prin intermediul
controlerului 9, exact asa cum s-a descris deja.

[00210] Cunoasterea dinainte a deseurilor are ca rezultat o verificare a nivelului de

umplere exact asa cum s-a descris deja.
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[00211] Spre deosebire de cele de mai sus, totusi, acum doar caruciorul 5 este echipat
cu iluminare internd, sistem de cantarire si mijloace de achizitie si/sau analiza a
imaginilor care erau prezente anterior in caruciorul 8, de exemplu sub forma unei
(unor) camere video.

[00212] Sub carucior, in locatii speciale, containerele (3A, 3B, 3C) sunt dispuse asa
cum s-a descris deja.

[00213] Utilizatorul cheama din nou caruciorul 5 sub trapa prin intermediul controlerului
9 si introduce prin intermediul controlerului 9 tipul de deseuri care urmeaza sa fie
aruncate.

[00214] Caruciorul 5 este adus mai intéi la containerul de dedesubt utilizat pentru
colectarea deseurilor selectate si verifica starea plind sau goala a acestuia.

[00215] Daca este suficient de gol, deci inca poate sa colecteze deseuri, caruciorul se
muta sub trapa care primeste acordul de deschidere, exact asa cum s-a descris mai
sus.

[00216] Tot ceea ce a fost descris in cazul anterior raméane valabil Tn acest moment.
[00217] in particular, utilizatorul toarna deseurile in caruciorul orizontal, iar c&ruciorul
cantareste deseurile si verifica tipul de deseuri cu ajutorul unei camere video.

[00218] in cazul in care deseurile sunt aceleasi cu cele indicate anterior, acestea sunt
turnate in containerul corespunzator dupa mutarea caruciorului in pozitie.

[00219] Tn caz contrar, se toarni in containerul pentru tipul de deseu verificat cu
ajutorul unei camere sau, daca nu se determina deseul, se trece la nediferentiat.
[00220] Ceea ce a fost descris mai sus pentru prima configuratie in ceea ce priveste
cazul containerelor pline si indisponibile se aplica si in cazul prezentei configuratii.
Acelasi lucru este valabil si pentru celelalte modalitati operative deja descrise.
[00221] Este valabil exact acelasi lucru descris pentru configuratia anterioara.
[00222] Cu referire la figura 4, aceasta descrie o alta configuratie, tot pentru un singur
eta;.

[00223] Numerele de referintd nu au fost indicate deoarece au fost pastrate identic ca
in figurile anterioare pentru aceleasi componente.

[00224] Figura 4 adauga, comparativ cu solutia pentru un singur etaj descrisa mai sus,
un fel de tobogan vertical 13 cu clapeta 7.

[00225] In aceast3 altd variants, aplicabila tot la cazul cu un singur etaj, asa cum a
fost descris mai sus, 8 se poate pastra in continuare caruciorul, dar, desigur, ntr-o
stare fixa.
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[00226] Ramane asadar tot ceea ce a fost deja descris despre clapeta 7 cu micro-
intrerupatorul de deschidere a acesteia. ‘

[00227] Caruciorul 8 este mentinut deci pentru toate functile deja descrise de
cantarire, de achizitie de imagini pentru verificarea continutului turnat in interior (deci
recunoasterea deseurilor) si de deschidere a trapei sale inferioare pentru a descéarca
pe caruciorul 5 aflat dedesubt.

[00228] in comparatie cu solutia cu un singur etaj fara carucior 8, in acest caz,
caruciorul 8 functioneaza ca un punct de turnare cu camere video de verificare a
produselor.

[00229] in solutia pentru un singur etaj fara caruciorul 8, trapa de turnare se afl3 la

nivelul planseului, iar camerele video, luminile etc. se afla in caruciorul 5.
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REVENDICARI
1. Aparat pentru colectarea diferentiata a deseurilor, cuprinzand:
- cel putin un prim carucior (5) mobil de-a lungul unui traseu orizontal si capabil sa
primeasca deseuri;
- cel putin un al doilea carucior (8) mobil de-a lungu! unui traseu vertical (13) dispus
deasupra traseului orizontal mentionat si capabil s& primeasca deseuri,
- 0 multitudine de locatii (3A, 3B, 3C) dispuse sub primul carucior (5) mentionat, fiecare
locatie fiind destinatd, in timpul utilizarii, sd gazduiascd un container de colectare
specific (3A, 3B, 3C) capabil sa colecteze un deseu specific;
- mijloace de achizitie (9, 30) configurate pentru a permite achizitionarea de informatii
referitoare la tipul de deseuri care urmeaza sa fie eliminate;
- 0 unitate de comanda (2, 9) configurata pentru a permite unui utilizator sa controleze
o miscare a celui de-al doilea carucior (8) mentionat de-a lungul traseului vertical
mentionat, pentru a-1 aduce Ia nivelul la care se afla utilizatorul si pentru a incérca
deseurile in cel de-al doilea carucior mentionat;
in care unitatea de comanda (2, 9) este programata ulterior astfel Incat unitatea de
comanda sa deplaseze cel de-al doilea carucior (8) mentionat in corespondenta cu
traseul vertical mentionat, pentru a permite incarcarea acestuia, si s&@ comande o
actionare a celui de-al doilea carucior (8) mentionat, pentru a efectua o golire prin
gravitatie a continutului prezent in cel de-al doilea carucior care se varsa astfel in
primul cérucior (5) de dedesubt, unitatea de comanda fiind programata, de asemenea,
sd deplaseze succesiv primul carucior in corespondentd cu una dintre locatiile
mentionate, in functie de informatiile obtinute referitoare la deseuri, unitatea de
comanda fiind programatd, de asemenea, sa controleze actionarea primului carucior
(5) pentru a-l goli de deseurile continute in el in corepondenta cu locatia mentionata

atinsa.

2. Aparat conform revendicarii 1, Tn care mijloacele de achizitie (9, 30) cuprind una sau
mai multe camere video dispuse in interiorul celui de-al doilea carucior (8) mentionat
Si/sau unul sau mai multe panouri de comanda (9) prin intermediul cérora pot fi
introduse informatiile despre tipul de deseuri incércate in cel de-al doilea carucior
mentionat.

3. Aparat conform revendicarii 1 sau 2, in care care sunt incluse mijloace de cantarire
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pentru cantarirea deseurilor incarcate, odatad ce acestea au fost plasate in cel de-al

doilea carucior (8).

4. Aparat conform uneia sau mai multora dintre revendicdrile precedente, in care
aparatul este adaptat pentru a fi instalat intr-o constructie locuibild cu mai multe etaje
si n care tubul vertical (13) este adaptat pentru a trece prin etajele respective ale
constructiei, iar aparatul cuprinde o pluralitate de panouri de comanda (9), fiecare
dintre acestea putand fi instalat la un anumit etaj si prin care se poate introduce o
comanda pentru a deplasa cel de-al doilea carucior la etajul corespunzator etajului la

care este instalat panoul de comanda respectiv.

5. Constructie locuibild cuprinzand un aparat conform uneia sau mai multora dintre

revendicarile precedente 1 la 4.

6. Metoda de colectare a deseurilor diferentiate in general, cuprinzénd urmatoarele
etape:

- pregatirea unui aparat conform uneia sau mai multora dintre revendicarile precedente
1la4;

- dispunerea unei pluralitati de containere (3A, 3B, 3C) in locatiile relevante, fiecare
container fiind dispus intr-o pozitie specifica asociata cu un anumit tip de deseuri;

- achizitionarea de informatii referitoare la tipul de deseuri care se incarca in cel de-al
doilea carucior (8) mentionat;

- activarea primului carucior (5) mentionat care se deplaseaza prin pozitionare sub cel
de-al doilea carucior (8), astfel incat sa primeasca deseurile care sunt descarcate prin
gravitatie din cel de-al doilea carucior in primul carucior, primul carucior (5), odata ce
a primit deseurile, deplasandu-se pentru a veni in corespondentd cu containerul
asociat cu deseurile respective pentru a le descérca in containerul (3A, 3B, 3C) utilizat

pentru colectarea deseurilor determinate.

7. Metodéa conform revendicarii 6, in care, dupa ce a primit informatia privind tiput de
deseuri care urmeaza sa fie eliminate, primul carucior (5) se deplaseaza in pozitia
referitoare la containerul pentru colectarea deseurilor determinate si verifica
disponibilitatea containerului respectiv in scopul primirii deseurilor selectate, ulterior,
primul carucior mentionat se deplaseaza sub al doilea carucior (8) in cazul in care
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containerul respectiv este disponibil sa primeasca deseurile.

8. Aparat pentru colectarea diferentiata a deseurilor, cuprinzand:

- cel putin un prim carucior (5) mobil de-a lungul unui traseu orizontal,

- 0 suprafata circulabila situatd deasupra primului carucior mentionat;

- cel putin o deschidere de acces (7) pentru a permite accesul la primul carucior (5)
trecand prin suprafata circulabila, astfel incat primul carucior (5, 8) sa poata fi incarcat,
in timpul utilizarii, cu un tip predeterminat de deseuri;

- 0 pluralitate de locatii (3A, 3B, 3C) situate sub primul carucior (5, 8) mentionat, fiecare
locatie fiind destinata, in timpul utilizarii, sd gazduiasca un container de colectare
specific (3A, 3B, 3C) conceput pentru a colecta un deseu specific;

- mijloace de achizitie (9, 30) configurate pentru a permite achizitia de informatii
referitoare la tipul deseurilor care sunt incarcate in primul carucior;

- 0 unitate de comanda (2, 9);

- si In care unitatea de comanda (2, 9) este programata sa deplaseze primul carucior
de-a lungul traseului orizontal in una dintre pozitile mentionate, in conformitate cu
informatiile referitoare la deseurile respective, unitatea de comanda fiind programata
in continuare sa controleze actionarea primului carucior pentru a-1 goli de deseurile

continute in el in pozitia atinsd mentionata.

9. Aparat conform revendicérii 8 si/sau uneia sau mai multora dintre revendicarile
precedente 1 la 4, n care sunt incluse mijloace de detectare (47) aplicate pe primul
carucior mentionat si configurate pentru a determina nivelul de umplere al

containerelor care, in timpul utilizarii, sunt plasate sub carucior (5).

10. Aparat conform revendicarii 8 sau 9, in care mijloacele de achizitie (9, 30)
mentionate cuprind una sau mai multe camere video dispuse in interiorul primului
carucior mentionat si/sau un panou de comanda (9) prin intermediul caruia pot fi
introduse informatiile despre tipul de deseuri incarcate in primul carucior mentionat.

11. Aparat conform uneia sau mai multora dintre revendicarile precedente, care

cuprinde mijloace de céntérire pentru a permite cantarirea deseurilor dupa ce acestea
au fost incarcate in primul carucior (5) mentionat.
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12. Aparat conform uneia sau mai multora dintre revendicarile precedente, in care
unitatea de comanda este in plus programata in asa fel incat, cunoscand tipul de
deseuri care urmeaza sa fie eliminate, sa deplaseze primul carucior (5) inainte de
incarcarea deseurilor Tn locul corespunzator tipului de deseu si sa verifice, cu ajutorul
mijloacelor de detectare (47), daca recipientul utilizat pentru colectarea deseurilor
determinate are spatiu suficient si, in cazul in care existd spatiu disponibil, sa
deplaseze primul carucior pana la locul in care urmeaza sa fie primite deseurile si apoi,
dupa ce a primit deseurile, sa il deplaseze din nou pentru a ajunge la locul mentionat

corespunzator containerului pentru a varsa continutul acestuia.

13. Metoda de colectare a deseurilor diferentiate in general, cuprinzand urmatoarele
etape:

- pregatirea unui aparat conform uneia sau mai multora dintre revendicarile precedente
8lai2;

- dispunerea unei pluralitati de containere (3A, 3B, 3C) in locatiile relevante, fiecare
container fiind dispus intr-o pozitie specificd asociatd cu un anumit tip de deseuri;

- determinarea tipului de deseuri care trebuie incarcate in primul carucior mentionat;

- activarea primului carucior mentionat care, dupa ce a primit deseurile, se deplaseaza
fiind dus in corespondentéd cu containerul asociat cu deseurile respective, pentru a
descarca in containerul respectiv (3A, 3B, 3C);

- de preferinta, dupa ce se cunoaste tipul de deseuri care trebuie eliminate, primul
carucior (5) este activat inainte de incarcarea deseurilor, deplasandu-se pana la
locatia corespunzatoare tipului respectiv de deseuri si verifica, cu ajutorul mijloacelor
de detectare (47), daca containerul utilizat  pentru colectarea  deseurilor
determinate are spatiu suficient si, daca exista spatiu disponibil, se deplaseaza pana
la locatia de primire a deseurilor si apoi, dupa ce a primit deseurile, se deplaseaza din
nou pentru a ajunge la locatia corespunzatoare mentionata a containerului, pentru a-

si varsa continutul.
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