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Description

La présente invention concerne généralement un
dispositif d'aspiration utilisable sur au moins un ni-
veau d’'un batiment.

Elle a essentiellement pour objet un dispositif
d'aspiration du type comportant une buse d'aspira-
tion tenue a la main et reliée par un tuyau flexible &
une conduite d'aspiration elie-méme reliée & un col-
lecteur d’aspiration centralisée.

L'invention trouve notamment application dans le
nettoyage industriel des ‘batiments ou immeubles &
plusieurs étages, comme par exemple le neitoyage
interne des bureaux et des locaux.

On connait un dispositif d'aspiration utilisable sur
au moins un niveau d'un batiment. Ce dispositif con-
siste d’une part, & connecter sur un collecteur ver-
tical d'aspiration centralisée, un ou plusieurs sous-
collecteurs d'aspiration équipés de bouches d'aspi-
ration qui sont installés en paraliele de maniére fixe,
a chaque niveau du batiment, et d'autre part, & bran-
cher un tuyau flexible, successivement sur chacu-
ne des bouches d'aspiration d'un méme sous-collec-
teur, afin d’assurer I'aspiration sur la totalité de la
surface du niveau considéré. Chaque sous-collec-
teur comporte des bouches d’aspiration qui sont
fixes. Ainsi, une buse d’aspiration et ses accessoi-
res tels qu'un capteur de sol ou une brosse, peu-
vent étre reliés & I'une de ces bouches d'aspiration
par lintermédiaire du tuyau flexible et enroulable,
voir US-A 3 011 201.

Or, un tel dispositif d’aspiration, comportant des
bouches d'aspiration 2 poste fixe sur un niveau don-
né du batiment, nécessite une installation de sous-
collecteurs sur une grande longueur, sur le plan ho-
rizontal de chaque niveau du batiment. Cetie instal-
lation s'effectue lors de la construction et de I'amé-
nagement du batiment ou de I'immeuble.

De plus, le nombre important de bouches d'aspira-
tion implique un plus grand risque d'obturation ou de
fuite. En outre, toute réparation ou tout entretien
des sous-collecteurs et de leurs bouches d'aspira-
tion entraine un démontage partiel de l'installation
par niveau, ce qui est long et peu pratique.

Par ailleurs, un tel dispositif d’aspiration nécessi-
te beaucoup de manipulations pour {utilisateur, qui
doit brancher et débrancher le tuyau flexible sur les
différentes bouches au fur et & mesure du nettoya-
ge des portions de surface par aspiration. De sur-
croit, ce dispositif d'aspiration oblige I'utilisateur a
évoluer dans un rayon de travail iimité lorsque le
tuyau flexible est branché sur une bouche d'aspira-
tion d'un sous-collecteur donné.

La présente invention a pour objet de pallier I'en-
semble des inconvénients précités dans le cas d'un
dispositif d’aspiration classique, en éliminant l'instal-
lation de un ou plusieurs sous-collecteurs disposés
sur un méme niveau d’'un batiment, tout en permet-
tant I'aspiration sur la totalité de la surface considé-
rée de ce méme niveau.

Le dispositif d'aspiration, selon l'invention, rem-
plit une fonction identique & un dispositif d'aspira-
tion traditionnel et permet, en outre, de créer une
bouche d’aspiration fictive qui est mobile a tout en-
droit quelconque du niveau du batiment.
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La solfution conforme a la présente invention,
pour résoudre ce probléme technique, consiste en
un dispositif d'aspiration utilisable sur au moins un
niveau d'un batiment, du type comportant une buse
d’aspiration tenue & la main et reliée par un tuyau
flexible a une conduite d’aspiration elle-méme relice
a un collecteur d’aspiration centralisée, caractérisé
en ce quau moins la conduite d'aspiration est
enroulable de préférence automatiquement sur un
dispositif enrouleur mobile monté sur un véhicule et
entrainé par le déplacement de ce dernier, la condui-
te d'aspiration étant déconnectable dudit collecteur.

Au moyen d'un tel dispositif enrouleur mobile, ol
s'enroule automatiquement la conduite d'aspiration
qui elle-méme est reliée a un collecteur d’aspiration
centralisée, une bouche d'aspiration mobile est
alors créée.

Ce dispaositif d’aspiration, de par sa mobilité, per-
met de réaliser 'aspiration sur la totalité de la surfa-
ce du niveau concerné sans aucune opération de
branchement et débranchement du tuyau flexible
sur la conduite d'aspiration. Par conséquent, tous
les problemes existant avec les dispositifs d’aspira-
tion antérieurement connus sont supprimeés.

Selon une autre caractéristique avaniageuse, le

dispositif enrouleur précité est entrainé par le dé-
placement manuel du véhicule.
_ Selon une autre caractéristique avantageuse, le
tuyau flexible est lui méme enroulable, de préféren-
ce automatiquement, sur un autre dispositif enrou-
leur associé au premier.

Selon une caractéristique avantageuse, chaque
dispositif enrouleur comprend un tambour rotatif de
préférence cylindrique & axe vertical, et un moyen
de guidage auiomatique d’enroulement du tuyau
flexible ou de la conduite d'aspiration sur le tam-
bour.

Selon toujours une autre caractéristique avanta-
geuse, le véhicule précité est un chariot sur lequel
est monté chaque dispositif enrouleur et le mouve-
ment d'un tambour associé est asservi a la rotation
d’au moins une roue porteuse ou menante dudit cha-
riot, de préférence, de fagon sélectivement dé-
brayable.

Selon un second mode de réalisation, le dispositif
d'aspiration utilisable sur au moins un niveau d'un
batiment, est caractérisé en ce qu'il comprend au
moins un moteur électrique d'entrainement d'une
roue motrice du véhicule commandé par des moyens
de commande, de préférence & bouton-poussoirs,
et en ce que le dispositif enrouleur précité de la con-
duite d'aspiration est entrainé par un moteur électri-
que, également commandé par les moyens de com-
mande, d’'une maniére ielle que la vitesse d’enroule-
ment ou de déroulement de la conduite d'aspiration
soit en relation avec la vitesse de déplacement du
véhicule.

Selon une auire caractéristique du second mode
de réalisation, le dispositif comprend deux moyens
de commande, {'un pour commander le moteur électri-
que d’entrainement du véhicule dans un sens de ro-
tation de marche vers l'avant du véhicule et pour
commander simultanément le moteur électrique d’en-
trainement du dispositif enrouleur dans un sens de
rotation de déroulement de la conduite d’aspiration,



3 EP 0 299 837 B1 4

lautre, pour commander le moteur electrique d'en-
trainement du véhicuie dans un sens de rotation de
marche vers larriere du véhicule et pour comman-
der simultanément le moteur électrique d’entraine-
ment du dispositif enrouleur dans le sens de rota-
tion d’enroulement de la conduite d'aspiration.

Selon toujours une autre caractéristique avanta-
geuse de ce second mode de réalisation, le disposi-
tif comprend un moteur électrique commandé par un
moyen de commande de préférence & bouton-pous-
soir, et assurant I'entrainement du dispositif enrou-
leur du tuyau flexible dans le sens d’enroulement.

L'invention sera mieux comprise, et d’autres buts
et détails de celle-ci apparaitront plus clairement &
la lecture de la description explicative qui va sui-
vre, faite en référence aux dessins schématiques
annexés, donnés uniquement & titre d’exemple non [i-
mitatif illustrant deux modes de réalisation de [in-
vention, et dans lesquels:

La figure 1 est une vue de l'installation du disposi-
tif d’aspiration selon l'invention, dans un batiment;

La figure 2 est une vue en coupe suivant la ligne
ll-Il de la figure 4, montrant I'ensemble du dispositif

d’aspiration;
La figure 3 est une vue en coupe transversale
selon [a ligne IlI-1ll de la figure 2, et représente en

arrachement fa partie basse du dispositif;

La figure 4 est une vue suivant la fleche IV de la
figure 3, monirant le dispositif enrouleur sur lequel
est enroulé le tuyau flexible, muni d'un systeme de
freinage;

La figure 5 est une représentation schématique
du systeme d'enroulement automatique par rappel
du tuyau flexible ;

La figure 6 est une vue en coupe similaire a celle
de la figure 2, d’'un second mode de réalisation du
dispositif selon 'invention;

La figure 7 est une vue en coupe transversale
selon la ligne VII-VII de la figure 6, et

La figure 8 représente un circuit électrique du
dispositif conforme au second mode de réalisation.

En référence a la figure 1, le dispositif d’aspira-
tion, manoeuvrable manuellement, est situé sur un
niveau 1 d'un béatiment. Ce dispositif est mobile sur
toute la surface du niveau 1 et est relié a une instal-
lation fixe dans le batiment.

L'installation fixe comprend un collecteur vertical
2 d'aspiration ceniralisée, qui s'étend sensiblement
sur la hauteur du batiment, nécessaire pour desser-
vir tous les niveaux de celui-ci, et une installation
d'aspiration classique 3 qui est située en sous-sol
du batiment, et sur laquelle est fixé le collecteur ver-
tical 2. Ce collecteur 2 comporte une bouche d’aspi-
ration 4 & chaque niveau ou étage du batiment.

Le dispositif d'aspiration selon l'invention se pré-
sente sous la forme d'un véhicule 5 déplagable ma-
nuellement.

It comporte une buse d'aspiration 6 tenue & la
main et reliée par un tuyau flexible 7 & une conduite
d'aspiration 8. Cette derniére est elle-méme reliée
au collecteur vertical 2 d'aspiration centralisée, par
I'intermédiaire de la bouche d’aspiration 4.

La buse d'aspiration 6 peut étre équipée a son ex-
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trémité libre d’'un capteur de sol 9 ou de divers ac-
cessoires tels que des suceurs ou des brosses.

La conduite d'aspiration 8 est enroulable de pré-
férence automatiquement sur un dispositif enrou-
leur monté sur le véhicule 5. Ainsi lors du déplace-
ment du véhicule par étapes, en s'éloignant de la
bouche d'aspiration 4, la conduite d'aspiration se
déroule progressivement afin de permetire I'aspira-
tion sur la totalité du niveau par portion de surface
de celui-ci.

La conduite d’aspiration 8, déconnectable du col-
lecteur vertical centralisé 2, est de grande lon-
gueur: par exemple entre environ 10 et 40 métres, et
de préférence entre 20 et 30 métres. Le tuyau flexi-
ble 7 a une longueur par exemple d’environ 10 me-
tres. Ce dernier permet d'aspirer une portion de
surface donnée et d'effeciuer le nettoyage interne
des bureaux ou des iocaux.

Le véhicule déplacable manuellement peut étre
roulant tel qu'un chariot ou glissant tel qu'un trai-
neau.

La figure 2 représente le dispositif d’aspiration
mobile selon l'invention, se présentant sous la for-
me d'un chariot.

Comme le montre la figure 2, le chariot comporte
deux tambours cylindriques 10 et 11 qui sont chacun
& axe vertical 12 et 13 et supportés sur un chassis
14 de préférence muni d'une garniture destinée &
amortir les chocs et qui ne laisse pas de trace lors-
que le véhicule heurte les murs du batiment. En ré-
férence a la figure 4, des montants verticaux 15 re-
lient le chéssis 14 & une poignée de préférence tu-
bulaire 16 qui entoure les deux tambours 10 et 11.
Quand le dispositif d'aspiration ne fonctionne pas,
la poignée tubulaire 16 peut recevoir la buse d'aspi-
ration 6, ce qui facilite le rangement du dispositif.

Le chassis est équipé de cing roues. Deux paires
de roues porteuses 17 et 18 sont situées respective-
ment aux extrémités opposées du chéassis 14. Ces
roues 17 et 18 sont avantageusement orientables.
Par ailleurs, une roue menante 19 roulant sur le sol 1
est située sous la partie médiane du chéssis 14 et
n'est pas orientable mais a son axe perpendiculaire
a la direction longitudinale du chéssis 14.

Ainsi, l'utilisateur peut déplacer le chariot manuel-
lement, par traction ou en ie poussant, au moyen de
la poignée tubulaire 16.

En référence aux figures 2, 3 et 4, le dispositif
enrouleur sur lequel est enroulée la conduite d'aspi-
ration 8, comprend en outre le tambour rotatif 10 a
axe vertical 12, une barre 20 parailéle a 'axe 12 du
tambour 10. Cette barre 20 est positionnée sur le
chassis 14 du dispositif d’aspiration en fonction du
diametre d'enroulement de la conduite d’aspiration 8
et est extérieurement espacée de la paroi latérale
22 du tambour 10. La barre verticale 20 est munie
d'un galet rotatif fou 24 de guidage de ia conduite
d'aspiration 8. Ce galet 24 est monté librement cou-
lissant sur la barre verticale 20. La conduite d'aspi-
ration est alors enroulée en hélice en au moins une
couche, notamment & spires jointives, autour du
tambour 10, tout en étant guidée par le galet 24 qui
coulisse vers ie haut ou vers le bas de la barre 20
suivant I'enroulement ou le déroulement de la con-
duite d'aspiration 8. Pour faciliter I'enroulement de
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la conduite d'aspiration, le tambour 10 peut compor-
ter, dans sa partie basse, une rainure hélicoidale.
Cette derniére permet de bien amorcer I'enroule-
ment en hélice de la conduite d'aspiration 8.

Par ailleurs, le mouvement du tambour 10 est com-
mandé par la rotation de la roue menante 19. Plus
précisément, le tambour 10 est entrainé par la roue
19 du chariot par lintermédiaire d'un systéme de
transmission a friction qui se compose comme suit :
une roue menée de friction 26, entrainée par la roue
menante 19 tournant en roulant au sol, est en con-
tact frottant avec un plateau ou une couronne 27
formant la base du tambour 10. L'entrainement de la
roue menée 26 par la roue 19 se fait au moyen d'une
transmission comprenant une courroie 28 passant
sur deux poulies 26 et 30 coaxialement solidaires
respectivernent des roues 19 et 26.

Ce systéme de transmission est sélectivement
embrayable ou débrayable respectivement par mise
en tension et détente de la courroie de transmission
28. La mise en tension provoquant 'entrainement de
la roue menée 26 tandis que la détente de la cour-
role 28 provoque le glissement de celle-ci sur les
poulies 29 et 30 de fagon que la roue menée 26 ne
soit pas entrainée. Le dispositif tendeur et déten-
deur comprend un palonnier 31 monté basculant en
un point intermédiaire sur un axe horizontal 32 et
dont une extrémité, située au voisinage du brin su-
périeur ou inférieur de la courroie 28, par exemple
au-dessus du brin supérieur, porte un galet 33, rou-
leau ou patin susceptible, par basculement du palon-
nier dans un sens ou dans le sens coniraire, de
s’écarter dudit brin pour détendre la courroie 28 ou
de venir en contact et d’appuyer sur ledit brin pour
tendre la courroie 28. La commande du palonnier 31
peut étre manuelle ou de préférence au moyen d’une
pédale 34 poriée par l'extrémité d'un levier coudé
35 basculant monté en un point intermédiaire sur un
axe horizontal 36 et dont l'auire extrémité est reliée
mobilement & 'extrémité libre du palonnier 31. A cet
effet, 'extrémité du levier 35 coulisse dans une glis-
siére de guidage 37 solidaire du palonnier 31.

Pour embrayer, I'opérateur appuit sur la pédale
34 par son pied pour I'abaisser dans la position re-
présentée en trait plein. Cet abaissement fait pivo-
ter le palonnier 31 dans le sens de rotation inverse
des aiguilles d’une monire sur la figure 2 de maniére
que le galet 33, rouleau ou patin, vienne appuyer
sur la courroie 28 de fagon a la tendre suffisam-
ment pour entrainer la roue menée 26. Dans cette
position embrayée, le bras de levier 35 coudé, de
préférence, en équerre, sera en position sensible-
ment verticale de sorte que son extrémité supérieu-
re 38 constitue un point mort haut bloguant ainsi le
palonnier 31 dans sa position tendeuse. Pour dé-
brayer le systéme d'entrainement, I'opérateur relé-
ve la pédale 34 depuis la position sensiblement hori-
zontale basse vers le haut jusqu'a la position extré-
me haute représentée en pointillé sur la figure 2 en
faisant ainsi basculer le palonnier 31 dans le sens
de rotation des aiguilles d’'une montre, ce qui détend
la courroie 28 en provoquant son glissement sur les
poulies 29 et 30.

Selon une variante de réalisation, le systeme de
transmission par friction peut étre remplacé par un
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systéme de transmission & entrainement positif par
engrenages ou par un systeme de poulies et de
courroies ou de chaines, avec dispositif de dé-
brayage associé.

En référence aux figures 2, 3 et 4, l'auire dispo-
sitif enrouleur sur lequel est enroulé le tuyau flexi-
ble 7, comprend le tambour rotatif 11 & axe vertical 13
et une barre 21 paralléle & 'axe 13 du tambour 11. De
fagon similaire au premier dispositif enrouleur, cet-
te barre 21 est positionnée sur le chassis 14 du cha-
riot en fonction du diamétre d'enroulement du tuyau
flexible 7 et est extérieurement espacée de la paroi
latérale 23 du tambour 11. La barre verticale 21 est
également munie d'un galet rotatif fou 25 de guidage
du tuyau flexible 7. Ce galet 25 est monté librement
coulissant sur la barre verticale 21. Le tuyau flexi-
ble est enroulé en hélice en au moins une couche,
notamment & spires jointives, autour du tambour 11.
Le galet 25 tout en coulissant le long de la barre ver-
ticale 21, permet de guider I'enroulement ou le dérou-
lement du tuyau flexible 7. De méme ici, pour faciliter
'enroulement du tuyau flexible, le tambour 11 peut
comporter, dans sa partie basse, une rainure héli-
coidale qui sert & amorcer I'enroulement en hélice du
tuyau flexible 7.

En référence & la figure 4, ce dispositif enrou-
leur comporte des moyens de blocage, déblocables,
de [a mise en rotation du tambour 11. Ces moyens de
blocage se présentent sous la forme d'un frein auto-
bloguant qui est constitué d’'un patin 39 qui vient en
contact frottant avec le plateau 40 formant la base
du tambour 11. Un levier basculant 41 est monté sur
un pivot horizontal 42 et comporte & l'une de ses ex-
trémités, le patin 39 assurant le freinage par con-
tact de friction du plateau 40, et, & son extrémité op-
posée, une pédale 43. En outre, le systéme de blo-
cage comprend un ressort de rappel 44 agissant
sur ie levier 41 pour le solliciter constamment vers
la position de freinage (contact du patin 43 avec le
plateau 40 du tambour 11). En abaissant la pédale
43, le patin 39 s’écarte du plateau 40 du tambour 11.
Le tambour 11 est alors débloqué et libre en rotation
pour le déroulement du tuyau flexible 7. Lorsquil
n'est exercée aucune traction sur le tuyau flexible
7, le frein est appliqué en permanence. Le tambour
11 est donc bloqué automatiquement lorsque ['utilisa-
teur aspire au moyen du tuyau flexible 7 déroulé par-
tiellement. Quand I'utilisateur déroule le tuyau flexi-
ble 7 par simple traction, le frein se débloque alors
automatiquement par basculement du levier 41 dans
le sens de rotation des aiguilles d’'une montre sur la
figure 4 et toute amorce de rotation intempestive du
tambour 11 dans le sens d'enroulement provoque e
blocage automatique du tambour 11 par application
du frein.

Par ailleurs, en référence a la figure 2, ce méme
dispositif enrouleur comporte un organe élastique
de rappel assurant I'entrainement automatique du
tambour 11 dans le sens d'enroulement. Le sysiéme
de rappel est constitué d'une part d'une poupée 45
coaxialement solidaire du plateau 40 du tambour ro-
tatif 11, et d’autre part d’un cordon élastique 46 sim-
ple ou multiple (du type "Sandow") relativement long,
dont une extrémité est attachée a la poupée 45 en
un point d'attache 47 et dont l'autre extrémité est
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fixée au chassis du chariot aprés étre passée une
ou plusieurs fois sur quatre poulies folles 48 mon-
tées respectivement aux quatre coins du chéassis 14
sur des axes 49 sensiblement paralléles a 'axe 12 du
tambour 11.

En référence au schéma réprésenté a la figure 5,
le cordon 46 passe autour des quatre poulies 48
(cordon représenté en trait plein). Selon une varian-
te de réalisation, le cordon 46 passe autour de trois
poulies (cordon représenté en trait "mixte” ou en
trait "interrompu”). Suivant la figure 5, le fonction-
nement du systéme de rappel est le suivant. Lors-
que le tuyau fiexible 7 est enroulé sur le tambour 11,
le cordon 46 est en position détendue, c'est-a-dire
qu'il subit uniquement une pré-contrainte initiale.
Dés que I'opérateur déroule manuellement le tuyau
flexible 7, par simple traction, dans le sens de la fle-
che sur la figure 5, le tambour 11 est entrainé en ro-
tation dans le sens inverse des aiguilles d’'une mon-
tre sur la figure 5. De ce fait, la poupée 45 est éga-
lement entrainée solidairement dans le méme sens,
ce qui provoque I'enroulement du cordon 46 sur cet-
te poupée 45. Ainsi, le cordon 46 se tend en provo-
quant une réaction élastique de rappel dudit cordon
en sens inverse sur le tambour 11. Puis, lorsque
'opérateur abaisse la pédale 43 représentée a la fi-
gure 4 (le patin 39 s'écartant du plateau 40), le tam-
bour 11 est libéré et entrainé automatiquement dans
le sens d’enroulement par la détente du cordon élas-
tique 46. Le tuyau flexible 7 s’enroule alors automa-
tiguement sur le tambour 11.

Selon une variante de réalisation, I'organe élasti-
que de rappel peut éire sous ia forme d'un ressort
de rappel.

En réference aux figures 2 et 3, le tuyau flexible
7 est relié a la conduite d’aspiration 8 par un tube de
liaison 50 qui comporte des joints tournants 51 et 52
étanches a la dépression. Ces joints tournants 51 et
52 sont respectivement coaxiaux des axes verti-
caux 12 et 13 de rotation des tambours cylindriques
10 et 11.

Les tambours cylindriques 10 et 11 sont creux.
Leurs volumes intérieurs 53 et 54 constituent des
espaces de rangement d’'ustensiles de nettoyage
et/ou d'aspiration tels que capteurs de sol, bros-
ses, chiffons, produits d'eniretien et autres. Ces
volumes peuvent également constituer un espace
de rangement d’un sac poubelle dans lequel l'utilisa-
teur déversera par exemple les contenus des cor-
beilles de bureaux.

Suivant les figures 1 & 5, le fonctionnement du
dispositif d’aspiration utilisable sur au moins un ni-
veau est le suivant.

Dans un premier temps, I'utilisateur met en place
le chariot mobile 5 sur un niveau 1 donné du bati-
ment. Il branche alors I'extrémité libre de la conduite
d'aspiration 8 sur la bouche d’aspiration 4 qui est
disposée sur le collecteur vertical d'aspiration cen-
tralisée.

Puis, en fonction de la portion de surface que
I'utilisateur désire aspirer, le chariot 5 est déplacé
manuellement & I'aide de la poignée tubulaire 16. Or,
le déplacement du chariot 5 s'opére par translation
de I'ensemble du dispositif d'aspiration. Un tel dépla-
cement entraine, au moyen du systéme de transmis-
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sion par friction, la rotation du tambour 10 sur lequel
est enroulée la conduite d’aspiration 8. Ainsi, la con-
duite d'aspiration 8 se déroule sans tfraction par
frongon rectiligne relativement au déplacement du
chariot.

L’enroulement de la conduite d'aspiration 8 s'ef-
fectue suivant le méme principe.

Il est également possible de déplacer le chariot 5
sans entrainer en rotation le tambour 10, c’est-a-di-
re sans provoquer le déroulement ou I'enroulement
de la conduite d'aspiration 8. |l suifit alors de rele-
ver la pédale 34 pour débrayer le systéme de trans-
mission.

Ce dispositif de débrayage permet a I'utilisateur
de changer de niveau ou d’étage, ou encore de ran-
ger l'appareil aprés I'avoir débranché de la bouche
d’aspiration 4 du collecteur vertical d'aspiration
centralisée 2.

Dans un second temps, une fois que 'utilisateur a
choisi la portion de surface qu’il désirait aspirée, il
laisse le chariot en position d'arrét et dérouie alors
manuellement le tuyau flexible 7 qui est enroulé sur
le tambour 11. Le déroulement se fait manuellement
en tirant simplement I'extrémité libre du tuyau flexible
7.

Lorsque P'utifisateur a déroulé une longueur suffi-
sante du tuyau flexible 7, le frein se met en action
automatiquement. Ainsi, l'utilisateur peut travailler
dans un rayon donné.

L'aspiration est effectuée avantageusement lors-
que le tuyau flexible 7 est equipé a son extrémité
d’'une buse d'aspiration 6 prolongée d'un capteur de
sol.

Lorsque lutilisateur a terminé P'aspiration d'une
portion de surface, il débloque le frein autoblo-
quant, en appuyant sur la pédale 43 qui provoque la
détente de I'organe élastique de rappel, ce qui en-
traine I'enroulement automatique du tuyau flexible 7
par rotation du tambour 11, avant de déplacer le cha-
riot mobile 5.

Les figures 6 et 7 illustrent le second mode de
réalisation du dispositif selon linvention qui différe
du premier mode de réalisation par le fait que le vé-
hicule 5 et les deux dispositifs enrouleur sont entrai-
nés par des moteurs électriques a la maniére décri-
te ci-dessous. Les éléments identiques & ces deux
modes de réalisation portent les mémes références
et ne seront pas décrits de nouveau.

Le dispositif suivant le second mode de réalisa-
tion comprend de préférence deux moteurs électri-
ques 55 et 56 & courant continu et & réducteurs de
vitesse solidaires du chéassis 14 et disposés symé-
triquement de part et d'autre de I'axe longitudinal du
véhicule. Chaque moto-réducteur 55, 56 entraine
par l'intermédiaire par exemple d’une roue & friction
57, une roue motrice 55a, 56a du véhicule. Cette
transmission peut également se faire par un syste-
me de transmission & entrainement positif par engre-
nages, courroies ou chaines.

Le dispositif comprend de plus un moteur électri-
que & courant continu 58 d’entrainement du tambour
10 autour duquel est enroulée la conduite d'aspira-
tion 8. Ce moteur est relie au tambour 10 par l'inter-
médiaire, par exemple d'une roue a friction 59 soli-
daire de I'arbre d’entrainement du moteur, et en con-
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tact par exemple frottant avec le plateau 27 formant
base du tambour 10. Le moteur 58 est fixé sur une
plaque inclinée 60 solidaire du chassis 14 et 4 angle
d'inclinaison réglable de fagon a4 modérer la force
de contact de la roue & friction 59 sous le plateau
27. La transmission du moteur 58 au tambour 10 peut
également se faire par un systéme de transmission
a entrainement positif par engrenages, courroies
ou chaines.

Avantageusement, les moteurs électriques 55,
56; 58 sont commandés simultanément par deux or-
ganes de commande 61 et 62 de préférence a deux
bouton-poussoirs, I'un 61 mettant en service les mo-
teurs 55, 56; 58 de fagon a entrainer la roue motrice
55a, 56a dans un sens correspondant au déplace-
ment vers I'avant du véhicule c'est-a-dire d'éloigne-
ment de celui-ci de la bouche d'aspiration 4 et de fa-
¢on & entrainer le tambour 10 dans le sens de dérou-
lement de la conduite d’'aspiration 8, l'autre 62
mettant en service les moteurs 55, 56; 58 de fagon
a entrainer la roue motrice 55a, 56a dans un sens
contraire correspondant au déplacement vers l'ar-
riere du véhicule c'est-a-dire de rapprochement de
celui-ci vers la bouche d'aspiration 4 et de fagon a
entrainer le tambour 10 dans le sens d’enroulement
de la conduite d'aspiration 8. Bien entendu, les vi-
tesses de déplacement vers I'avant ou vers I'arrié-
re du véhicule sont en relation appropriée respecti-
vement avec les vitesses d’enroulement et de dé-
roulement de la conduite d'aspiration 8 sur le
tambour 10.

Le dispositif comprend également un organe de
commande 63 de préférence a bauton-poussoir per-
mettant de commander le moteur électrique 58 dans
le sens d'enroulement de la conduite d'aspiration 8
et ce indépendamment des organes de commande 61
et 62. Ceci permet donc a l'utilisateur d’enrouier la
conduite d'aspiration 8 sans metire en service les
moteurs 55 et 56.

Le dispositif est de plus équipé d’'un moteur élec-
trique a courant continu 64, permettant I'entraine-
ment du tambour 11 autour duquel est enroulé le
tuyau flexible 7. Ce moteur est relié au tambour 11
par lintermédiaire par exemple d’'une roue a friction
65 solidaire de l'arbre d'entrainement du moteur 64
et en contact frottant avec le plateau 40 formant
base du tambour 11. Le moteur 64 est également fixé
sur une plaque inclinée 66 solidaire du chassis 14,
et & angle d'inclinaison réglable de fagon & modérer
la force de contact de la roue & friction 65 sous le
plateau 40. La transmission du moteur 64 au tam-
bour 11 peut également se faire par un systéme de
transmission a entrainement positif par engrena-
ges, courroies ou chaines. Le moteur électrique 64
est mis en service par un organe de commande 67
de préférence & bouton-poussoir pour entrainer le
tambour 11 dans le sens d'enroulement du tuyau flexi-
ble 7.

Avantageusement, les organes de commande 61,
62, 63 et 67 sont logés dans une console de com-
mande 68 solidaire de la poignée 16.

La figure 8 représente le schéma électrique per-
mettant a I'aide des organes de commande 61, 62, 63
et 67 de commander les moteurs 55, 56, 58 et 64, a
la maniére expliquée ci-dessus.
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Comme cela ressort de cette figure, 'organe de
commande 61 lorsque fermé, excite des relais By et
Rz qui ferment respectivement des groupes de con-
tacts Ci1 et Gz pour alimenter les moteurs 55, 56 et
58 de fagon & déplacer vers l'avant le véhicule 5 et
simultanément dérouler la conduite d'aspiration 8.

De méme, lorsque 'organe de commande 62 est
fermé, les groupes de contacts Ci, C2 sont fermés
pour alimenter les moteurs 55, 56 et 58 suivant une
polarité inverse pour entrainer le véhicule vers I'ar-
ricre et simultanément enrouler la conduite d'aspira-
tion 8.

La fermeture de I'organe de commande 63 excite
le relais Ra qui ouvre deux contacts Cs et C4 d'ali-
mentation des moteurs 55 et 56 et qui ferme un con-
tact Cs d'alimentation du moteur 58.

La fermeture de Porgane de commande 67 excite
le relais R4 qui ferme les contacts Cs et Cy d’alimen-
tation du moteur 64.

La figure 8 montre également la présence de con-
tacts de relais Cg et Co qui lorsque ouverts sous la
commande d’'un organe de commande de préférence
par sélecteur ou interrupteur (non représenté), per-
mettent de couper 'alimentation du moteur 58. Ceci
permet de déplacer vers I'avant ou vers l'arriere le
véhicule 5 sans enroulement ou déroulement conco-
mittant de la conduite d’aspiration 8.

Cet organe de commande peut également se trou-
ver sur la console de commande 68.

Il n'est pas nécessaire de décrire plus en détail le
circuit de la figure 8 qui se comprend facilement
pour 'homme de l'art.

Ainsi, le dispositif d'aspiration selon linvention,
permet I'aspiration sur la totalité de la surface du ni-
veau considéré, et est de manipulation pratique,
simple et rapide.

Revendications

1. Dispositif d’aspiration utilisable sur au moins un
niveau (1) d'un batiment, du type comportant une bu-
se d'aspiration (6) tenue a la main et reliée par un
tuyau flexible (7) a une conduite d’'aspiration (8) elle-
méme reliée & un collecteur d'aspiration (2) centrali-
sée, caractérisé en ce qu'au moins la conduite d'as-
piration (8) est enroulable de préférence automati-
quement sur un dispositif enrouleur mobile monté
sur un véhicule (5) et entrainé par le déplacement
de ce dernier, la conduite d'aspiration (8) étant dé-
connectable dudit collecteur (2).

2. Dispositif d’aspiration selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le dispositif enrouleur précité
est entrainé par le déplacement manuel du véhicule
(5).
3. Dispositif d’aspiration selon la revendication 1
ou 2, caractérisé en ce que le tuyau flexible (7) est
lui-méme enroulable de préférence automatiquement
sur un autre dispositif enrouleur associé au pre-
mier.

4. Dispositif d'aspiration selon la revendication
3, caractérisé en ce que l'autre dispositif enrouleur
précité est également monté sur le véhicule (5).

5. Dispositif d’aspiration selon la revendication
4, caractérisé en ce que le véhicule est roulant ou
glissant.
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6. Dispositif d'aspiration selon I'une des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce que chaque
dispositif enrouleur comprend un tambour rotatif
(10, 11) de préférence cylindrique a axe vertical (12,
13) et un moyen de guidage automatique d’enroule-
ment du tuyau flexible (7) ou de la conduite d'aspira-
tion (8) sur le tambour (10, 11).

7. Dispositif d'aspiration selon la revendication
6, caractérisé en ce que ie moyen de guidage préci-
té est constitué par une barre (20, 21) positionnée
en fonction du diameétre d’enroulement de la condui-
te d’aspiration (8) et paralléle a I'axe (12, 13) du tam-
bour (10, 11) et extérieurement espacée de la paroi la-
térale (22, 23) du tambour (10, 11).

8. Dispositif selon la revendication 7, caractéri-
sé en ce que le moyen de guidage précité comprend
également un galet & gorge (24, 25) coulissant et
tournant fou sur la barre (20, 21).

9. Dispositif selon I'une des revendications 4 a 8,
caractérisé en ce que le véhicule précité est un
chariot (5) sur lequel est monté chaque dispositif en-
rouleur et en ce que le mouvement d’un tambour (10)
associé est asservi a la rotation d’au moins une
roue porteuse ou menante dudit chariot, de préfé-
rence, de fagon sélectivement débrayable.

10. Dispositif selon la revendication 9, caractéri-
sé en ce que le tambour (10) est entrainé par une
roue (19) du chariot (5) par l'intermédiaire d'un sys-
téme de transmission tel que par exemple un syste-
me de transmission a friction ou de transmission a
entrainement positif par engrenages, courroies, ou
chaines.

11. Dispositif selon la revendication 6 ou 7, carac-
térisé en ce que la conduite d'aspiration (8) est en-
roulée en hélice en au moins une couche autour du
tambour rotatif (10).

12. Dispositif selon la revendication 6 ou 7, ca-
ractérisé en ce que, dans l'autre dispositif enrou-
leur, le tuyau flexible (7) est enroulé en hélice en au
moins une couche autour du tambour rotatif (11).

13. Dispositif selon la revendication 12, caractéri-
sé en ce que lautre dispositif enrouleur précité
comporte des moyens de blocage, déblocables, de
la mise en rotation du tambour (11).

14. Dispositif selon la revendication 12 ou 13, ca-
ractérisé en ce que l'autre dispositif enrouleur pré-
cité est muni d'un organe élastique de rappe! assu-
rant I'entrainement automatique du tambour (11) dans
le sens d'enroulement.

15. Dispositif selon la revendication 3, caractéri-
sé en ce que le tuyau flexible (7) et la conduite d'as-
piration (8) sont reliés entre eux par un tube de
liison (50) comportant des joints tournants (51, 52)
étanches a la dépression.

16. Dispositif selon les revendications 6 et 15, ca-
ractérisé en ce que les joints tournants (51, 52) sont
respectivement coaxiaux des axes verticaux (12, 13)
de rotation des tambours cyclindriques (10, 11).

17. Dispositif selon I'une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que la longueur de la
conduite d'aspiration (8) se situe entre 10 et 40 me-
tres, et de préférence entre 20 et 30 metres.
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18. Dispositif selon 'une des revendications 6 a
17, caractérisé en ce que les tambours (10, 11) sont
creux.

19. Dispositif selon la revendication 18, caractéri-
sé en ce que les volumes intérieurs (53, 54) des
tambours creux (10, 11) constituent des espaces de
rangement d’utensiles et/ou de sacs poubelle.

20. Dispositif selon I'une des revendications 1, 3,
4,6,7, 11, 12, 15 a 19, caractérisé en ce qu'il com-
prend au moins un moteur électrique (55, 56) d'en-
trainement d’'une roue motrice du véhicule (55a,
55b), commandé par des moyens de commande (61,
62) de préférence & bouton-poussoirs, et en ce que
le dispositif enrouleur précité de la conduite d’aspi-
ration (8) est entrainé par un moteur électrique (58),
également commandé par les moyens de commande,
d’'une maniere telle que la vitesse d’enroulement ou
de déroulement de la conduite d'aspiration (8) soit
en relation avec la vitesse de déplacement du véhi-
cule (5).

21. Dispositif selon la revendication 20, caracté-
risé en ce qu'il comprend deux moyens (61, 62) de
commande, I'un pour commander le moteur électri-
que (55, 56) d’entrainement du véhicule dans un
sens de rotation de marche vers I'avant du véhicule
et pour commander simultanément le moteur électri-
que (58) d'entrainement du dispositif enrouleur dans
un sens de rotation de déroulement de la conduite
d’aspiration (8), I'autre pour commander le moteur
électrique (55, 56) d’entrainement du véhicule dans
un sens de rotation de marche vers {'arriere du vé-
hicule et pour commander simuitanément le moteur
électrique (58) d'entrainement du dispositif enrou-
leur dans le sens de rotation d’enroulement de la
conduite d'aspiration (8).

22, Dispositif selon la revendication 21, caracté-
risé en ce que le dispositif enrouleur est entrainé
par le moteur (58) précité par lintermédiaire d'un
systéme de transmission tel que par exemple un sys-
téme de transmission a friction ou de transmission a
entrainement positif par engrenages, courroies ou
chaines et en ce que la roue motrice (55a, 56a) du
véhicule est entrainée par le moteur électrique (55,
56) précité par lintermédiaire d'un systéme de
transmission tel que par exemple un systéme de
transmission & friction ou de transmission a entrai-
nement positif par engrenages, courroies ou chai-
nes.

23. Dispositif selon l'une des revendications 20 &
22, caractérisé en ce quil comprend deux moteurs
électriques (55, 56) d’entrainement respectivement
de deux roues motrices (55a, 56a) du véhicule.

24. Dispositif selon I'une des revendications 20 a
23, caractérisé en ce que chaque moteur (55, 56)
d’'entrainement de la roue motrice (55a, 56a) du véhi-
cule comporte un réducteur de vitesse.

25. Dispositif selon 'une des revendications 20 a
24, caractérisé en ce qu'il comprend un moyen de
commande (63), de préférence a bouton-poussoir,
du moteur d’entrainement (58) du dispositif enrou-
leur dans le sens d'enroulement de la conduite d'as-
piration (8), indépendant des moyens de commande
précités.

26. Dispositif selon I'une des revendications 20 a
25, caractérisé en ce qu'il comprend un moyen de
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commande, de préférence par sélecteur ou inter-
rupteur, de coupure de I'alimentation du moteur élec-
trique d'entrainement (58) du dispositif enrouleur.

27. Dispositif selon l'une des revendications 20 &
26, caractérisé en ce qu'il comprend un moteur élec-
trique (64) commandé par un moyen de commande
(67), de préférence & bouton-poussoir, et assurant
I'entrainement du dispositif enrouleur du tuyau flexi-
ble (7) dans le sens d'enroulement.

28. Dispositif selon la revendication 27, caracté-
risé en ce que le moteur électrique (64) précité est
relié au dispositif enrouleur du tuyau flexible (7) par
l'intermédiaire d'un systéme de transmission tel que
par exemple un systéme de transmission & friction
ou de transmission & entrainement positif par engre-
nages, courroies ou chaines.

29. Dispositif selon l'une des revendications 20 a
28, caractérisé en ce que les moyens de commande
précités et le moyen de coupure sont disposés dans
une console (68) solidaire d’'une poignée (16) du vé-
hicule (5).

Patentanspriiche

1. In wenigstens einem Stock (1) eines Geb&udes
gebrauchbare Ansaugvorrichtung, der Gattung,
die eine in der Hand gehaltene Ansaugduse (6) auf-
weist, die durch einen biegsamen Schlauch (7) mit ei-
ner Ansaugleitung (8) verbunden ist, die ihrerseits
mit einem Sammler (2) zur zentralisierten Ansau-
gung verbunden ist, dadurch gekennzeichnet, daB
wenigstens die Ansaugleitung (8) auf eine bewegli-
che, auf einen Wagen (5) montierte und von der
Verschiebung des Wagens angetriebene Auf-
wickelvorrichtung vorzugsweise automatisch auf-
wickelbar ist, wobei die Ansaugleitung (8) vom be-
sagten Sammler (2) trennbar ist.

2. Ansaugvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB die besagte Aufwickelvorrich-
tung durch die Handverschiebung des Wagens (5)
angetrieben wird.

3. Ansaugvorrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, daB der biegsame
Schlauch (7) selbst auf eine andere, der ersten
Aufwickelvorrichtung  zugeordnete zweite  Auf-
wickelvorrichtung vorzugsweise automatisch auf-
wickelbar ist.

4. Ansaugvorrichtung nach Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, daB3 die besagte andere Auf-
wickelvorrichtung auch auf dem Wagen (5) montiert
ist.

5. Ansaugvorrichtung nach Anspruch 4, da-
durch gekennzeichnet, daB der Wagen rolibar oder
gleitbar ist.

6. Ansaugvorrichtung nach einem der vorange-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB
jede Aufwickelvorrichtung eine vorzugsweise zylin-
drische, eine senkrechte Achse (12, 13) aufweisen-
de Drehtrommel (10, 11) und ein Mittel zur automati-
schen Filhrung des Aufwickelns des biegsamen
Schlauchs (7) oder der Ansaugleitung (8) auf die
Trommel (10, 11) aufweist.

7. Ansaugvorrichtung nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, daB das besagte Fiihrungs-
mittel aus einer Stange (20, 21) besteht, die in Bezug
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auf den Aufwickeldurchmesser der Ansaugleitung
(8) angeordnet ist und die parallel zur Achse (12, 13)
der Trommel (10, 11) und auBen in Abstand von der
Seitenwand (22, 23) der Trommel (10, 11) steht.

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, daB das besagte Fihrungsmittel
auch eine auf der Stange (20, 21) gleitende und dre-
hende Losnutrolle (24, 25) aufweist.

9. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis
8, dadurch gekennzeichnet, daB der besagte Wa-
gen ein Wagen (5) ist, auf dem jede Aufwickelvor-
richtung montiert ist und daB die Bewegung einer zu-
geordneten Trommel (10) von der Drehung wenig-

stens eines Lauf oder Antriebsrades des
besagten Wagens, vorzugsweise, selektiv aus-
schalibar gesteuert wird.

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Trommel (10) von einem Rad
(19) des Wagens (5) durch ein Antriebssystem wie
z.B. ein Reibungsantriebssystem oder ein Antriebs-
sysiem mit positivem Getriebe-, Treibriemen- oder
Kettenantrieb angetrieben wird.

11. Vorrichtung nach Anspruch 6 oder 7, dadurch
gekennzeichnet, daB die Ansaugleitung (8) um die
Drehtrommel (10) herum in wenigstens einer Schicht
spiralférmig aufgewickelt ist.

12. Vorrichtung nach Anspruch 6 oder 7, da-
durch gekennzeichnet, daB in der anderen Auf-
wickelvorrichtung der biegsame Schlauch (7) um die
Drehtrommel (11) herum in wenigstens einer Schicht
spiralformig aufgewickelt ist.

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die besagte andere Aufwickel-
vorrichtung entriegelbare Verriegelungsmittel zur
Drehung der Trommel (11) aufweist.

14. Vorrichtung nach Anspruch 12 oder 13, da-
durch gekennzeichnet, daB die besagte andere Auf-
wickelvorrichiung ein federndes Rucksteliorgan
aufweist, das den automatischen Antrieb der Trom-
mel (11) im Aufwickelsinn bewirkt.

15. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, daB der biegsame Schlauch (7) und
die Ansaugleitung (8) miteinander durch ein bei Un-
terdruck dichte Drehverbindungen (51, 52) aufwei-
sendes Verbindungsrohr (50) verbunden sind.

16. Vorrichtung nach Ansprichen 6 und 15, da-
durch gekennzeichnet, daB die Drehverbindungen
(51, 52) jeweils zu den senkrechten Drehungsach-
sen (12, 13) der zylindrischen Trommeln (10, 11) koaxi-
al sind.

17. Vorrichtung nach einem der vorangehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Lan-
ge der Ansaugleitung (8) zwischen 10 und 40 Me-
tern, vorzugsweise zwischen 20 und 30 Metern
liegt.

18. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 6 bis
17, dadurch gekennzeichnet, daB die Trommeln (10,
11) hohl sind.

19. Vorrichtung nach Anspruch 18, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die inneren Volumina (53, 54) der
hohlen Trommeln (10, 11) Raume zum Abstellen von
Geréaten und/oder von Abfallsécken bilden.

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1, 3,
4, 6,7, 11, 12, 15 bis 19, dadurch gekennzeichnet,
daB sie wenigstens einen von Steuerungsmitteln
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(61, 62) vorzugsweise mit Druckkndpfen gesteuer-
ten elekirischen Motor (55, 56) zum Antrieb eines
Triebrads des Wagens (55a, 55b) aufweist, und daB
die besagte Vorrichtung zum Aufwickeln der An-
saugleitung (8) von einem auch von den Steue-
rungsmitteln gesteuerten elekirischen Motor (58)
derart angetrieben wird, daB die Geschwindigkeit
zum Aufwickeln oder zum Abwickeln des Ansauglei-
tung (8) mit der Verschiebunsgeschwindigkeit des
Wagens (5) in Beziehung steht.

21. Vorrichtung nach Anspruch 20, dadurch ge-
kennzeichnet, daB sie zwei Steuerungsmittel (61, 62)
aufweist, namlich ein Steuerungsmittel zur Steue-
rung des elekirischen Motors (85, 56) zum Antrieb
des Wagens in einem Drehungssinn zur Vorwaris-
bewegung des Wagens und zur gleichzeitigen Steu-
erung des elektrischen Motors (58) zum Antrieb
der Aufwickelvorrichtung in einem Drehungssinn
zum Abwickeln der Ansaugieitung (8), und ein ande-
res Steuerungsmittel zur Steuerung des elekiri-
schen Motors (55, 56) zum Antrieb des Wagens in
einem Drehungssinn zur Rickwartsbewegung des
Wagens und zur gleichzeitigen Steuerung des elek-
trischen Motors (58) zum Antrieb der Aufwickel-
vorrichtung in dem Drehungssinn zum Aufwickeln
der Ansaugleitung (8).

22. Vorrichtung nach Anspruch 21, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Aufwickelvorrichtung vom
besagten Motor (58) durch ein Antriebssystem wie
z.B. ein Reibungsantriebssystem, ein Antriebssy-
stem mit positivem Getriebe-, Triebriemen- oder Ket-
tenantrieb angetrieben wird und daB das Triebrad
(55a, 56a) des Wagens vom besagten elekirischen
Motor (55, 56) durch ein Antriebssysiem wie z.B.
ein Reibungsantriebssystem oder ein Antriebssys-
tem mit positivem Getriebe-, Treibriemen oder Ket-
tenantrieb angetrieben wird.

23. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20
bis 22, dadurch gekennzeichnet, daB sie zwei elek-
trische Motoren (55, 56) zum Antrieb jeweils von
zwei Triebradern (55a, 56a) des Wagens aufweist.

24. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20
bis 23, dadurch gekennzeichnet, daB jeder Motor
(55, 56) zum Antrieb des Triebrads (55a, 56a) des
Wagens einen Drehzahiminderer aufweist.

25. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20
bis 24, dadurch gekennzeichnet, daB sie ein Mitiel
(63), vorzugsweise mit einem Druckknopf, zur Steu-
erung des Motors (58) zum Antrieb der Aufwickel-
vorrichtung in dem Auifwickelsinn der Ansauglei-
tung (8) aufweist, wobei dieses Mittel von den be-
sagten Steuerungsmitteln unabhangig ist.

26. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20
bis 25, dadurch gekennzeichnet, daB sie ein Mittel
zur Steuerung, vorzugsweise durch einen Wahler
oder einen Schaiter, der Unterbrechung der Ein-
speisung des elektrischen Motors (58) zum Antrieb
der Aufwickelvorrichtung aufweist.

27. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20
bis 26, dadurch gekennzeichnet, daB3 sie einen von
einem Steuerungsmittel (67), vorzugsweise mit ei-
nem Druckknopf, gesteuerten elekirischen Motor
(64) aufweist, der den Antrieb der Vorrichtung zum
Aufwickeln des biegsamen Schlauchs (7) in dem
Aufwickelsinn bewirkt.
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28. Vorrichtung nach Anspruch 27, dadurch ge-
kennzeichnet, daB der besagte elektrische Motor
(64) mit der Vorrichtung zum Aufwickeln des bieg-
samen Schlauchs (7) durch ein Antriebssystem wie
2.B. ein Reibungsantriebssystem oder ein Antriebs-
system mit positivem Getriebe-, Triebriemen- oder
Kettenantrieb verbunden ist.

29. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20
bis 28, dadurch gekennzeichnet, daB die besagten
Steuerungsmittel und das Unterbrechungsmittel in
einem mit einem Handgriff (16) des Wagens (5) ein-
stlickigen Trager (68) angeordnet sind.

Claims

1. Suction device usable on at least one level (1)
of a building, of the type comprising a suction tube
(6) held in the hand and connected by a flexible tube
(7) to a suction duct (8) connected itself to a central-
ized suction collector (2), characterized in that at
least the suction duct (8) can be wound up prefer-
ably automatically on a movable winding device
mounted on a vehicle (5) and driven by the displace-
ment of the same, the suction duct (8) being separ-
able from the said collector (2).

2. Suction device according to claim 1, character-
ized in that the aforesaid winding device is driven
by the manual displacement of the vehicle (5).

3. Suction device according to claim 1 or 2, char-
acterized in that the flexible tube (7) can be itself
wound up preferably automatically on another wind-
ing device associated to the first one.

4. Suction device according to claim 3, charac-
terized in that the said other winding device also is
mounted on the vehicle (5).

5. Suction device according to claim 4, charac-
terized in that the vehicle is a rolling or sliding vehi-
cle.

6. Suction device according to one of the prece-
ding claims, characterized in that each winding de-
vice comprises a preferably cylindrical rotary drum
(10, 11) having a vertical axis (12, 13), and a means
for automatically guiding the winding up of the flexi-
ble tube (7) or of the suction duct (8) on the drum
(10, 11).

7. Suction device according to claim 6, character-
ized in that the said guiding means consists of a rod
(20, 21) positioned as a function of the winding diam-
eter of the suction duct (8) and parallel to the axis
(12, 13) of the drum (10, 11) and outwardly spaced
from the side wall (22, 23) of the drum (10, 11).

8. Device according to claim 7, characterized in
that the said guiding means comprises also an idiing
grooved roller (24, 25) which slides and rotates on
the rod (20, 21).

9. Device according fo one of claims 4 to 8, cha-
racterized in that the aforesaid vehicle is a car-
riage (5) on which each winding device is mounted
and in that the movement of an associated drum (10)
is controlled by the rotation of at least one carrying-

or driving-wheel of the said carriage, preferably in
a selectively disengageable manner.

10. Device according to claim 9, characterized in
that the drum (10) is driven by a wheel (19) of the car-
riage (5) through the medium of a transmission sys-
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tem such as for example a friction transmission sys-
tem or a transmission sysiem with a positive driving
by gears, belts, or chains.

11. Device according to claim 6 or 7, character-
ized in that the suction duct (8) is helically wound up
in at least one layer around the rotary drum (10).

12. Device according to claim 6 or 7, character-
ized in that, in the other winding device, the flexible
tube (7) is helically wound up in at least one layer
around the rotary drum (11).

13. Device according to claim 12, characterized in
that the aforesaid other winding device comprises
unlockable means for locking the rotation of the
drum (11).

14. Device according to claim 12 or 13, character-
ized in that the aforesaid other winding device is
provided with a resilient return element ensuring the
automatic driving of the drum (11) in the winding up di-
rection.

15. Device according to claim 3, characterized in
that the flexible tube (7) and the suction duct (8) are
connected to one another by a connecting tube (50)
comprising depression tight revolving joints (51, 52).

16. Device according to claims 6 and 15, charac-
terized in that the revolving joints (51, 52) are coaxi-
al respectively to the vertical rotation axes (12, 13)
of the cylindrical drums (10, 11).

17. Device according to one of the preceding
claims, characterized in that the length of the suc-
tion duct (8) is comprised between 10 and 40 meters,
and preferably between 20 and 30 meters.

18. Device according to one of claims 6 to 17,
characterized in that the drums (10, 11) are hollow
drums.

19. Device according to claim 18, characterized in
that the inner volumes (53, 54) of the hollow drums
(10, 11) form spaces for storing utensils and/or gar-
bage bags.

20. Device according to one of claims 1, 3, 4, 6,
7. 11, 12, 15 to 19, characterized in that it comprises
at least one electric motor (55, 56) for driving one
main wheel of the vehicle (565a, 55b), controlled by
control means (61, 62) preferably with push-button,
and in that the aforesaid device for winding up the
suction duct (8) is driven by an electric motor (58),
also controlled by the control means, in such a man-
ner that the speed of winding up or of winding off of
the suction duct (8) be in relation with the speed of
displacement of the vehicle (5).

21. Device according to claim 20, characterized
in that it comprises two control means (61, 62), one
means for controlling the electric motor (55, 56) for
driving the vehicle in a direction of rotation of for-
ward displacement of the vehicle and for controlling
simultaneously the electric motor (58) for driving
the winding device in a direction of rotation of wind-
ing off of the suction duct (8), the other means for
controlling the electric motor (55, 56) for driving the
vehicle in a direction of rotation of backward dis-
placement of the vehicle and for controlling simuita-
neously the electric motor (58) for driving the wind-
ing device in the direction of rotation of winding up
of the suction duct (8).
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10

22, Device according to claim 21, characterized
in that the winding device is driven by the aforesaid
motor (58) through the medium of a transmission
system such as for example a friction transmission
system of a transmission system with a positive
driving by gears, belts or chains and in that the main
wheel (55a, 56a) of the vehicle is driven by the
aforesaid electric motor (55, 56) through the medium
of a transmission system such as for example a fric-
tion transmission system or a fransmission system
with a positive driving by gears, belts or chains.

283. Device according to one of claims 20 to 22,
characterized in that it comprises two eleciric mo-
tors (55, 56) for driving two main wheels (55a, 56a)
of the vehicle respectively.

24, Device according to one of claims 20 to 23,
characterized in that each motor (55, 56) for driving
the main wheel (55a, 56a) of the vehicle comprises a
speed reducer.

25. Device according to one of claims 20 to 24,

characterized in that it comprises a means (63) for
controlling, preferably with a push-button, the mo-
tor (58) for driving the winding device in the direc-
tion of winding up of the suction duct (8), indepen-
dent from the aforesaid control means.
- 26. Device according to one of claims 20 io 25,
characterized in that it comprises a means for con-
trolling, preferably by a selector or a switch, the
switching off of the supply of the electric motor (58)
for driving the winding device.

27. Device according to one of claims 20 to 26,
characterized in that it comprises an electric motor
(64) controlled by a control means (67), preferably
with a push-button, and ensuring the driving of the
device for winding up the flexible tube (7) in the
winding up direction.

28. Device according to claim 27, characterized
in that the aforesaid electric motor (64) is connect-
ed to the device for winding up the flexible tube (7)
through the medium of a transmission system such
as for example a friction transmission system or a
transmission system with a positive driving by
gears, belis or chains.

29. Device according to one of claims 20 to 28,
characterized in that the aforesaid conirol means
and the switching off means are arranged inside a
bracket (68) solid with a handle (16) of the vehicle
{5).
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