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(54) Sauggerit, insbesondere Vorsatz oder Teil eines Elektro-Staubsaugers

(57)  Die Erfindung betrifft ein Sauggerat (1), insbe-
sondere Vorsatz oder Teil eines Elektro-Staubsaugers,
vorzugsweise Saug-Blrstengerat zur Pflege von Tep-
pichbdden (20), mit einem Saugkanal (4) sowie einem
Elektromotor (6) und einer oder mehreren hiervon an-
getriebenen Borstenwalzen (16), wobei die Borstenwal-
zen (16) in vertikaler Richtung (a) zur unterschiedlichen
Einwirkung auf den Teppichboden (20) einstellbar be-

_Fig-g

weglich gehaltert sind. Um ein Sauggerat der in Rede
stehenden Art dahingehend verbessert auszugestalten,
dass in Abhéangigkeit von der Art und Empfindlichkeit
des zu pflegenden Teppichbodens eine optimale Stau-
baufnahme gewahrleistet ist, wird vorgeschlagen, dass
die Einwirkung einer Borstenwalze (16) in den Teppich-
boden (20) in Abhangigkeit von einem im Saugkanal (4)
erfassten Unterdruck durchfihrbar ist.

18 2313022 7/ 6

5.\

’
p X
/ .

16

1

N ]
/////'V/////l/////l/'////4
i

1

/

/

‘ .E‘\‘lg
N
&

il

Al

S —

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 1 396 222 A2 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft zunachst ein Sauggerat,
insbesondere Vorsatz oder Teil eines Elektro-Staubsau-
gers, vorzugsweise Saug-Blrstengerat mit einem
Saugkanal zur Pflege von Teppichbdden, mit einem
Saugkanal sowie einem Elektromotor und einer oder
mehreren hiervon angetriebenen Borstenwalzen, wobei
die Borstenwalzen in vertikaler Richtung zur unter-
schiedlichen Einwirkung auf den Teppichboden einstell-
bar beweglich gehaltert sind.

[0002] Sauggerate, insbesondere Saug-Blrstenge-
rate der in Rede stehenden Art sind bekannt und dienen
insbesondere der Saug-Birstenreinigung von Teppich-
béden, wobei das Absaugen unterstiitzt wird von elek-
tromotorisch angetriebenen, rotierenden Borstenwal-
zen, deren Borstenblischel durch mechanische Einwir-
kung in den Teppichboden den Staub/Schmutz I6sen.
Die Auslegung der Einwirkungskraft derartiger Borsten-
walzen ist kompromissbehaftet, da einerseits eine hohe
Staubaufnahme und andererseits ein schonendes Ein-
wirken auf den Teppichboden gewiinscht ist. Glinstig
auf eine hohe Staubaufnahme wirken sich mdglichst
steife Borsten bzw. Borstenblschel sowie ein hoher
Borstenvorstand liber den Gerateunterboden und hohe
Drehzahlen aus. Auf diese Weise kann eine hohe me-
chanische Kraft von den Borsten in den Teppichboden
eingebracht werden. Gleichzeitig wirkt sich eine solche
Auslegung jedoch negativ auf die Teppichschadigung
aus. Weiterhin gilt, dass empfindlichere Teppichbdden,
bspw. Velour, auch bei geringerer eingebrachter Mecha-
nik gute Staubaufnahmewerte liefern, wahrend bei ro-
busteren Teppichen, bspw. Schlingenware, mehr Me-
chanik erforderlich ist. Bekannte Losungen dieses Pro-
blems sehen bspw. eine bewegliche Halterung der Bor-
stenwalzen in vertikaler Richtung vor, womit ein varia-
bler Borstenvorstand ermdglicht ist. So ist weiter be-
kannt, die Borstenwalzen an einer beweglichen Wippe
zu haltern, welche durch die Florhéhe des Teppichbo-
dens mehr oder weniger stark ausgelenkt wird. Dartber
hinaus sind Lésungen bekannt, bei welchen der Bor-
stenvorstand manuell durch den Benutzer variiert wer-
den kann.

[0003] Im Hinblick auf den zuvor beschriebenen
Stand der Technik wird eine technische Problematik der
Erfindung darin gesehen, ein Sauggerat der in Rede
stehenden Art dahingehend verbessert auszugestalten,
dass in Abhangigkeit von der Art und der Empfindlich-
keit des zu pflegenden Teppichbodens eine optimale
Staubaufnahme gewahrleistet ist.

[0004] Gelbst ist diese Problematik zunachst und im
Wesentlichen durch den Gegenstand des Anspruches
1, wobei darauf abgestellt ist, dass die Einwirkung einer
Borstenwalze in einen Teppichboden in Abhangigkeit
von einem im Saugkanal erfassten Unterdruck durch-
fuhrbar ist. Zufolge dieser erfindungsgeméafien Ausge-
staltung ist eine optimale Staubaufnahme in Abhéngig-
keit von der Art des zu pflegenden Teppichbodens ge-
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geben. Empfindlichere Teppichbdden werden bei opti-
maler Staubaufnahme schonend behandelt. Robustere
Teppichbdden hingegen werden mit einer héheren me-
chanischen Kraft bearbeitet, was auch hier eine optima-
le Staubaufnahme zur Folge hat. Das Sauggerat verfligt
Uber eine aktive Vorrichtung, die im Zuge des Pflege-
vorgangs vorliegenden Parameter erfasst und bspw.
mittels entsprechender Regelalgorithmen den Borsten-
eingriff in den Teppichboden auf einem bevorzugt kon-
stanten Wert halt. Als Parameter zur Konstanthaltung
der eingebrachten Kraft wird erfindungsgemaf der im
Saugkanal, bzw. der im Saugmundbereich erfasste Un-
terdruck herangezogen. So kann bspw. iber eine elek-
tronische Auswertung der Messsignale eines Drucksen-
sors die Einwirkung der Borstenwalze aktiv eingestellt
werden. Denkbar ist auch eine Lésung, bei welcher der
Unterdruck direkt zur aktiven Steuerung bspw. eines
pneumatisch auf die Borstenwalze wirkenden Stellele-
ments herangezogen wird.

[0005] Die Erfindung betrifft des Weiteren ein Saug-
gerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruchs 1.

[0006] Zur Lésung der Aufgabenstellung, in Abhan-
gigkeit von der Art und Empfindlichkeit des zu pflegen-
den Teppichbodens eine optimale Staubaufnahme zu
gewabhrleisten, wird vorgeschlagen, dass die Einwir-
kung der Borstenwalze in den Teppichboden in Abhan-
gigkeit von einem erfassten, als Parameter fir einen
Drehwiderstand der Borstenwalze herangezogenen
Motorstrom durchfihrbar ist. Der Drehwiderstand hangt
hierbei u.a. direkt von der Bodenart ab, womit tiber eine
Auswertung des Motorstroms eine angepasste Einwir-
kung der Borstenwalze erreicht werden kann.

[0007] Die erfinderischen Merkmale der Ldsungen
gemal den Anspriichen 1 und 2 sind sowohl fiir sich als
auch in Kombination wesentlich.

[0008] Die nachstehend weiter aufgeflihrten Erfin-
dungsmerkmale sind sowohl in Zusammenhang mit der
Erfindung gemal des Anspruchs 1 als auch des An-
spruchs 2 und dartber hinaus auch mit einer Kombina-
tion der Merkmale der Anspriiche 1 und 2 wesentlich.
Soist weiter vorgesehen, dass die Einwirkung durch An-
derung der Drehzahl der Borstenwalze beeinflussbar
ist. Zur Variation der Drehzahl wird der die Borstenwal-
zen antreibende Elektromotor entsprechend angesteu-
ert, so bevorzugt durch Anderung der Drehzahl mittels
einer elektronischen Drehzahlregelung des Elektromo-
tors. So kann beispielsweise eine Phasenanschnitt-
steuerung, eine Plus-Weiten-Modylation oder auch an-
dere geeignete Verfahren zur Anwendung kommen.
Weiter alternativ oder auch kombinativ zur Drehzahlan-
derung kann vorgesehen sein, dass die Einwirkung
durch Veranderung der Vorstandslage der Borstenwal-
ze in vertikaler Richtung erfolgt. So wird entsprechend
des gemessenen Drehwiderstands und/ oder des Un-
terdrucks die nach unten tGber den Gerateboden hinaus-
ragende Borstenldnge der Borstenwalzen variiert.
Bspw. kann die Borstenwalze hierzu in einem Vertikal-
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schlitz gelagert sein. Bevorzugt wird jedoch eine L6-
sung, bei der die Borstenwalze an einer Lagerungswip-
pe befestigt ist. Vorgeschlagen wird diesbeziiglich wei-
ter, dass die Vorstandslage der Borstenwalze durch An-
derung einer in Vertikalrichtung wirkenden Federbeauf-
schlagung der Borstenwalze beeinflussbar ist. So kann
bspw. Giber einen Stellmotor oder dergleichen die auf die
Borstenwalze einwirkende Federvorspannung ange-
passt an den gemessenen Drehwiderstand und/ oder
Unterdruck variiert werden. Eine pneumatische Losung
zur aktiven Einwirkung auf die Borstenwalze kann da-
durch erreicht sein, dass die Feder als Luftfeder, bspw.
in Form eines Faltenbalgs ausgebildet ist und die Fe-
dercharakterisik durch einen jeweils erfassten Unter-
druck im Saugkanal eingestellt ist. Vorgesehen ist wei-
ter, dass die bevorzugt einstellbare Federbeaufschla-
gung an der Lagerungswippe angreift und mit einer ent-
gegengesetzt wirkenden Feder zur Balancierung kom-
biniert ist. Auch besteht eine Mdglichkeit, dass eine La-
gerung der Borstenwalze in Vertikalrichtung verstellbar
ist, so bspw. durch annédhernd vertikale Verlagerung der
Borstenwalzenachse durch einen Stellmotor oder der-
gleichen. So kdnnen weiter bspw. die Borstenwalzen an
einer in dem Sauggerat angeordneten Wippe gehaltert
sein, welche Wippe mittels variabler Federbeaufschla-
gung oder Uber einen Stellmotor in ihrer Lage beein-
flussbar ist. Hierbei beschreibt der Verstellweg der Bor-
stenwalzenachse einen Kreislinienabschnitt, dessen
Radius jedoch so grof gewahlt ist, dass eine Verédnde-
rung der Borsten-Vorstandslage im Sinne der Erfindung
in vertikaler Richtung erreicht ist. Die Verstellung der
Borstenwalze in Vertikalrichtung kann durch einen Aktor
erfolgen, welcher bspw. in Form eines elektromecha-
nisch wirkenden Betatigungsstempels ausgebildet ist.
So kann dieser Aktor ein elektrisch ausfahrbares Ele-
ment sein. Denkbar ist auch ein pneumatisch ausfahr-
bares Element oder ein Bimetallelement. Weiter ist dies-
bezlglich auch ein Piezoaktor oder elektrochemischer
Aktor denkbar. Vorgeschlagen wird weiter, dass ohne
Einflussnahme des die Einwirkung der Borstenwalze in
den Teppichboden aktiv einstellbaren Elements die Bor-
stenwalze eher vom Teppichboden abgehoben wird als
auf diesen gedriickt wird. Ebenfalls kann die Vertikal-
steuerung der Borstenwalze dazu verwendet werden,
bspw. im Hartbodenbereich die Borstenwalzen manuell
durch den Benutzer oder durch eine automatische Bo-
denbelagerkennung aus dem Saugmundbereich anzu-
heben, womit auch grébere Saugglter diesen Bereich
passieren kdnnen. Ein weiterer wesentlicher Vorteil vor-
liegender Erfindung besteht darin, dass die in den Tep-
pichboden eingebrachte Kraft unabhangig vom jeweili-
gen VerschleilRgrad der Borsten ist, womit tiber die ge-
samte zulassige Betriebsdauer der Borstenwalzen eine
stets gleichmafige Pflege von Teppichbdden unter-
schiedlicher Art gewabhrleistet ist. Durch die erfindungs-
gemale Ausgestaltung ist eine Verbesserung der Stau-
baufnahme von robusten Teppichbéden ohne Zunahme
des Teppichverschleiles bei empfindlichen Teppichbd-
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den erreicht. Es ist ein System geschaffen, welches die
Anpresskraft der Borsten auf den Teppichboden und so-
mit die HOhe relativ zum Chassis des Sauggerats aktiv,
d.h. ohne manuellen Einfluss durch den Benutzer, re-
gelt. So bendtigen bspw. nicht alle Teppichbodenarten
die gleiche durch die Borstenwalzen eingebrachte Me-
chanik, wobei dieser Effekt mit dem Unterdruck im
Saugmundbereich und/oder mit dem Drehwiderstand
der Borstenwalzen gekoppelt ist. Die Regelung erfolgt
erfindungsgemal automatisch, so dass in Abhangigkeit
vom zu pflegenden Teppichboden stets ein optimales
Verhaltnis von Staubaufnahme und auf den Teppichbo-
den einwirkender Kraft gegeben ist.

[0009] Nachstehend istdie Erfindung anhand der bei-
gefligten Zeichnungen, welche lediglich mehrere Aus-
fuhrungsbeispiele darstellen, ndher erldutert. Es zeigt:
Fig. 1  ein erfindungsgeméafies Sauggerat in Form ei-
nes Saug-Blrstengerats in Unteransicht;

Fig. 2 den schematischen Schnitt gemaR der Linie
II-1'in Fig. 1, eine erste Ausfuhrungsform mit
einer einstellbaren Feder betreffend,;

Fig. 3  eine der Fig. 2 entsprechende schematische
Schnittdarstellung, jedoch eine zweite Ausfiih-
rungsform mit einer Exzenterscheibe betref-
fend;

Fig. 4 die dritte Ausfuhrungsform mit einem Pneu-
matik-Stellelement;

Fig. 5 eine weitere pneumatische Ausfihrungsform;

Fig. 6 eine schematische Schnittdarstellung, eine
weitere Ausflihrungsform mit einem Aktor be-
treffend;

Fig. 7  eine der Fig. 6 entsprechende Darstellung, je-
doch eine alternative Ausfuhrungsform mit Ak-
tor betreffend.

[0010] Dargestellt und beschrieben ist zunachst mit
Bezug zu Fig.1 ein motorangetriebenes Sauggerat 1 in
Form eines Saug-Birstengerats, welches in dem ge-
zeigten Ausfliihrungsbeispiel als Vorsatzgerat flr einen
Staubsauger ausgebildet ist. Das Birstengerat 1 setzt
sich im Wesentlichen aus einem Gehause 2 und einem
Rohranschlussstutzen 3 zusammen. In dem Gehause
2 erstreckt sich ein Saugkanal 4 von dem Rohran-
schlussstutzen 3 ausgehend bis in einen Saugraum 5.
Letzterer befindet sich in einem stirnseitigen Bereich,
welcher dem Rohranschlussstutzen 3 abgewandt ist
und erstreckt sich nahezu ber die gesamte Gehause-
breite.

[0011] Des Weiteren ist in dem Gehause 2 ein sepa-
rater Antrieb in Form eines Elektromotors 6 angeordnet,
welcher Uber einen Zahnriemen 7 eine sich in dem Sau-
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graum 5 erstreckende Antriebswelle 8 in Rotation ver-
setzt. Der Zahnriemen 7 liegt in einem Riemengehéuse
9 ein, welches an dem der Antriebswelle 8 abgewandten
Ende schwenkbeweglich um eine Achse x gelagert ist.
Diese Achse x bildet zugleich die Kraftiibertragungs-
achse von dem Elektromotor 6 auf den Zahnriemen 7
und liegt parallel zur Antriebswelle 8.

[0012] Der Zahnriemenantrieb bzw. das Riemenge-
hause 9 erstreckt sich etwa von der Mitte des Saugrau-
mes 5 ausgehend senkrecht zur Antriebswelle 8 bis zur
Achse x. An dem der Antriebswelle 8 zugeordneten En-
de greift der Zahnriemen 7, jedenfalls innerhalb eines
Aufnahmeteiles 10, auf eine Antriebsscheibe 11, von
der beidseitig die zweigeteilte Antriebswelle 8 ausgeht.
Letztere erstreckt sich so jeweils von der Antriebsschei-
be 11 ausgehend bis in einen seitlichen Endbereich des
Saugraumes 5.

[0013] Derin der Fig. 1 partiell aufgebrochene Gera-
teboden 13 wird auf der dem Saugraum 5 abgewandten
Seite, d. h. auf H6he des Rohranschlussstutzens 3, von
zwei beidseitig des Rohranschlussstutzens 3 angeord-
neten Laufrollen 14 durchsetzt.

[0014] Das Birstengerat 1 ist zur Verwendung als (ib-
licher Vorsatz fir einen Elektro-Staubsauger zum Pfle-
gen von Teppichbdden, insbesondere zum Absaugen
dergleichen, mit Borstenwalzen 16 bestlickt. Diese Bor-
stenwalzen 16 sind in der Fig. 1 strichpunktiert darge-
stellt. Jede Borstenwalze 16 ist als Hohlkorper ausge-
bildet und ist aulRenseitig mit zwei um 180° versetzt an-
geordneten Borstenreihen 18 versehen, welche sich
von einem Endbereich der Borstenwalze 16 ausgehend
um ca. 180° spiralférmig um letztere erstrecken.
[0015] Die Borstenwalzen 16 sind auf die Antriebs-
wellen 8 geschoben und erstrecken sich im eingebauten
Zustand etwa von dem Aufnahmeteil 10 ausgehend bis
in den Endbereich des Saugraumes 5. Die Kraftubertra-
gung von der Antriebswelle 8 auf eine Borstenwalze 16
erfolgt Uber einen Mithehmer 12 der Antriebswelle 8,
welcher in eine entsprechende Aufnahme innerhalb der
als Hohlkdrper ausgebildeten Borstenwalze 16 kraft-
schlussig eingreift.

[0016] Wie ausderinFig. 2 gezeigten schematischen
Schnittdarstellung zu erkennen, ist das, lber das Auf-
nahmeteil 10 die Antriebswellen 8 tragende Riemenge-
hause 9 wippenartig um die Achse x des Elektromotors
6 gelagert. Die Ausrichtung ist hierbei so gewahlt, dass
die Borsten der Borstenreihen 18 durch eine in dem Bo-
den 13 vorgesehene Saugrauméffnung 19 des Sau-
graumes 18 nach unten tGber den Boden 13 vorstehen,
womit die Borsten bei Rotation der Borstenwalzen 16
mechanisch in den zu reinigenden Teppichboden 20
eingreifen.

[0017] Des Weiteren ist eine schematisch angedeu-
tete Messeinrichtung 21 vorgesehen, mit welcher der
Drehwiderstand der Borstenwalzen 16 ermittelt wird,
dies durch Auswertung des aufgenommenen Motor-
stroms, welcher wiederum abhéngig ist von der Art des
zu pflegenden Teppichbodens 20. Uber Regelalgorith-
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men wird die Uber die Borstenwalzen 16 in den Teppich-
boden 20 eingebrachte Kraft auf einem konstanten Wert
gehalten. Dies kann bspw. durch Anderung der Dreh-
zahl des Elektromotors 6 erfolgen, wobei diese Dreh-
zahlanderung durch eine Phasenanschnittsteuerung
bevorzugt erreicht wird.

[0018] Wie in Fig. 2 dargestellt, besteht die Moglich-
keit, die Borstenwalzenachse y, welche parallel ausge-
richtet ist zur Wippen- bzw. Elektromotorachse x, in an-
nahernd vertikaler Richtung (Pfeil a) zu variieren. Hierzu
wird gemaR der Ausfiihrungsform in Fig. 2 die Feder-
kraft einer auf das wippenartig gelagerte Riemengehau-
se 9 einwirkende Druckfeder 22 angepasst, so bspw.
durch Anderung der Federvorspannung mittels eines
Stellelementes 23. Demzufolge wird die in den Teppich-
boden 20 eingebrachte Kraft der Borstenwalzen 16 an-
gepasst an die Art des Teppichbodens 20, wobei eine
verbesserte Staubaufnahme bei robusten Teppichbd-
den ohne Zunahme des Teppichverschleiltes bei emp-
findlichen Teppichbdden erreicht ist.

[0019] Durch die variabel einstellbare Federbeauf-
schlagung ist der Borstenvorstand b zur Konstanthal-
tung der eingebrachten Kraft anpassbar.

[0020] Eine alternative Losungistin Fig. 3 dargestellt.
Bei dieser Lésung wird Uber die Messeinrichtung 21 ein
nicht dargestellter Stellmotor angesteuert, mittels wel-
chem eine auf das wippenartige Riemengehduse 9 ein-
wirkende Exzenterscheibe 24 drehverlagerbar ist. Auch
hierdurch ist der Borstenvorstand b durch Veranderung
der Borstenwalzenachse vy in vertikaler Richtung (Pfeil
a) variabel einstellbar.

[0021] Eine weitere Mdglichkeit besteht durch Kom-
bination von Drehzahlanpassung und Veranderung der
Vorstandslage der Borstenwalzen 16 in Abhangigkeit
von den ermittelten Werten innerhalb der Messeinrich-
tung 21.

[0022] InFig. 4 ist eine weitere Ausfiihrungsform dar-
gestellt, bei welcher als Parameter zur aktiven Einstel-
lung der im Saugraum 5 erfasste Unterdruck herange-
zogen wird. Hierzu ist eine krafterzeugende Luftfeder 30
in Form eines Pneumatik-Faltenbalges vorgesehen, der
in Abhangigkeit vom im Saugraum 5 herrschenden Un-
terdruck die Vertikallage der Borstenwalze 16 beein-
flusst. Ein erhohter Unterdruck wird erfasst, wenn der
Teppich partiell in den Saugmund des Saugraumes 5
eingesaugt wird und hierbei die Blrsten tiefer in den
Teppichflor eingreifen, als es eine schonende Teppich-
behandlung erlaubt. Entsprechend erfolgt Giber das Luft-
feder-Stellelement 30 ein angepasstes Anheben der
Borstenwalze 16. Fir den Fall eines zu geringen Unter-
drucks im Saugraum 5 wird der Eingriff der Borsten
durch Absenken der Borstenwalze 16 erhoht. So ist ge-
mal der Ausflihrungsform in Fig. 4 die Pneumatikein-
heit (Luftfeder 30) im Umgebungsdruckbereich ange-
ordnet, wobei der Innenraum der Luftfeder 30 Gber eine
Leitung 31 mit dem unterdruckbehafteten Saugraum 5
verbunden ist. Die Luftfeder 30 stiitzt sich einerends un-
terseitig einer Gehdusedecke und mit einem freien En-
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de oberseitig auf dem wippenartig gelagerten Riemen-
gehause 9 ab.

[0023] Mit zunehmendem Unterdruck zieht sich der
Faltenbalg der Luftfeder 30 zusammen und bewirkt ten-
denziell ein Abheben der Borstenwalze 16, wozu eine
weitere an der Lagerungswippe angreifende und entge-
gengesetzt zur Federbeaufschlagung der Luftfeder 30
wirkende, nicht dargestellte Feder zur Balancierung vor-
gesehen sein kann. Bei abnehmendem Unterdruck
stellt sich hingegen der Faltenbalg der Luftfeder 30 auf
unter gleichzeitiger Verlagerung der Borstenwalze 16
nach unten.

[0024] Uber Flache und Material des Faltenbalgs der
Luftfeder 30 ist das Ansteuerverhalten und die Kraft des
Pneumatikelements einstellbar.

[0025] Fig. 5 zeigt ein weiteres Ausflihrungsbeispiel
mit einem pneumatischen Stellelement, wobei hier die
Luftfeder 30 im unterdruckbehafteten Raum, d.h. im
Saugraum 5 angeordnet ist und das Innere der falten-
balgférmigen Luftfeder 30 Uber eine Leistung 31 mit
dem Umgebungsdruck verbunden ist. Die Luftfeder 30
ist unterseitig des wippenartigen Riemengehduses 9
angeordnet und drickt Uber dieses Riemengehause 9
die Borstenwalzen 16 tendenziell nach oben.

[0026] Die Fig. 6 und 7 zeigen Lésungen, bei welchen
Aktoren 32 zur Verstellung der Borstenwalzen-Vertikal-
lage vorgesehen sind. Diese Aktoren 32 kénnen ein Bi-
metallelement, ein Piezoaktor, ein Motor, ein elektro-
chemischer Aktor oder dergleichen sein, wobei sowohl
die Anordnung des Aktors 32 oberhalb des Riemenge-
hauses 9 gemal Fig. 6 als auch unterseitig desselben
- wie in Fig. 7 dargestellt - méglich ist. Auch diese Ak-
toren wirken bevorzugt mit einer nicht dargestellten, ent-
gegengesetzt wirkenden Feder zusammen.

[0027] Die Ansteuerung des Aktors 32 geschieht tiber
die Auswertung des aufgenommen Motorstroms und/
oder Uber die Auswertung des erfassten Unterdruckes,
wobei dieser Unterdruck tber im unterdruckbehafteten
Saugraum 5 angeordneten Drucksensor 33 ermittelt
wird.

[0028] Die Messeinrichtung 21 verarbeitet die Signale
des Drucksensors 33 und die Messdaten des Motor-
stroms zu einem Ansteuersignal fir den Aktor.

[0029] Uber einen externen Betatigungsschalter 34
(Automatiktaster) kann die Borstenwalze 16 bspw. be-
wusst noch weiter vom Boden abgehoben werden und
so einen Hartbodenbetrieb gewahrleisten oder aber das
selbstregulierende System aktivieren. Eine Feder oder
ein federdhnliches Material kann die Wirkung des Ak-
tors unterstitzen bzw. dampfen oder vor Schaden
schitzen.

[0030] Nachstehend sind weiter beispielhafte Aktio-
nen in Abhangigkeit vom erfassten Motorstrom und/
oder Unterdruck aufgefiihrt. Liegt sowohl ein hoher Un-
terdruck als auch ein hoher Motorstrom vor, so ist Aus-
I6ser hierfur ein hochfloriger und/ oder dichter Teppich.
Dies flihrt zu einem automatischen Anheben der Bor-
stenwalze 16, um hierdurch Teppichschadigungen zu
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vermeiden und die Schiebekrafte sowie die Motorerwar-
mung zu verringern. Ergeben sowohl der Unterdruck als
auch der Motorstrom geringe Werte, ist der Ausléser fur
dieses Signal ein Hartboden. Die Borstenwalze 16 wird
angehoben, wobei das Anheben nur soweit erfolgt, bis
eine Schwelle fur den Motorstrom erreicht ist. Somit
kann bei einem Bodenbelagwechsel ermittelt werden,
ob sich die Borstenwalzen 16 nun auf dem Teppichbo-
den befinden. Durch das Anheben der Borstenwalzen
16 wird eine Hartbodenschadigung verringert und die
Grobgutaufnahme erleichtert. Sind Unterdruck und Mo-
torstrom mittelmaRig, so bendtigt der Teppichboden
mehr Volumenstrom und/oder mehr Mechanik, worauf-
hin die Borstenwalze 16 abgesenkt wird. Es wird hier-
nach mehr Mechanik in den Teppich eingebracht, wo-
durch eine erhéhte Staubaufnahme gewahrleistet ist.
[0031] Ist der Unterdruck gering und hierbei der Mo-
torstrom hoch, so benétigt der Teppich einen erhdéhten
Volumenstrom, die Borstenwalze 16 greift jedoch zu
weit in den Teppichflor ein. Um Teppichschadigungen
zu vermeiden und hierbei die Schiebekrafte und die Mo-
torerwdrmung zu verringern wird die Borstenwalze 16
entsprechend angehoben. Bei hohem Unterdruck und
geringem Motorstrom liegt ein dichter Teppich vor, wo-
bei die Borstenwalze 16 mit ihren Borsten zu wenig in
den Teppichflor eingreift. Die Borstenwalze 16 wird ge-
senkt, womit die Burstwirkung erhalten bleibt.

[0032] Die zuvor zusammengestellten Schaltaktio-
nen in Abhangigkeit von Eingangssignalen sind nur bei-
spielhaft. Selbstversténdlich sind Schaltschwellen er-
forderlich, die hier jedoch nicht aufgefiihrt sind.

[0033] Alle offenbarten Merkmale sind (fiir sich) erfin-
dungswesentlich. In die Offenbarung der Anmeldung
wird hiermit auch der Offenbarungsinhalt der zugehori-
gen/beigeflgten Prioritdtsunterlagen (Abschrift der Vor-
anmeldung) vollinhaltlich mit einbezogen, auch zu dem
Zweck, Merkmale dieser Unterlagen in Anspriche vor-
liegender Anmeldung mit aufzunehmen.

Patentanspriiche

1. Sauggerat (1), insbesondere Vorsatz oder Teil ei-
nes Elekiro-Staubsaugers, vorzugsweise Saug-
Birstengerat zur Pflege von Teppichbdden (20), mit
einem Saugkanal (4) sowie einem Elektromotor (6)
und einer oder mehreren hiervon angetriebenen
Borstenwalzen (16), wobei die Borstenwalzen (16)
in vertikaler Richtung (a) zur unterschiedlichen Ein-
wirkung auf den Teppichboden (20) einstellbar be-
weglich gehaltert sind, dadurch gekennzeichnet,
dass die Einwirkung einer Borstenwalze (16) in den
Teppichboden (20) in Abhangigkeit von einem im
Saugkanal (4) erfassten Unterdruck durchfiihrbar
ist.

2. Sauggerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs
des Anspruchs 1, dadurch gekennzeichnet, dass
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die Einwirkung der Borstenwalze (16) in den Tep-
pichboden (20) in Abhangigkeit von einem erfas-
sten, als Parameter fir einen Drehwiderstand der
Borstenwalze (16) herangezogenen Motorstrom
durchflhrbar ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Einwirkung
durch Anderung der Drehzahl der Borstenwalze
(16) beeinflussbar ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Anderung der
Drehzahl der Borstenwalze (16) durch eine elektro-
nische Drehzahlregelung des Elektromotors (6) er-
folgt.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Einwirkung
durch Veranderung der Vorstandslage der Borsten-
walze (16) erfolgt.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Borstenwalze
(16) in einem Vertikalschlitz gelagert ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Borstenwalze
(16) an einer Lagerungswippe befestigt ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorstandsla-
ge der Borstenwalze (16) durch Anderung einer in
Vertikalrichtung wirkenden Federbeaufschlagung
der Borstenwalze (16) beeinflussbar ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Feder als Luft-
feder (30) ausgebildet ist und die Federcharakteri-
stik durch einen jeweils erfassten Unterdruck im
Saugkanal (4) eingestellt ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Federbeauf-
schlagung an der Lagerungswippe angreift und mit
einer entgegensetzt wirkenden Feder kombiniert
ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
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12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

10

dadurch gekennzeichnet, dass die Lagerung der
Borstenwalze (16) in Vertikalrichtung verstellbar ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Verstellung
durch einen Aktor (32) erfolgt.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass der Aktor (32) ein
Betatigungsstempel ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass der Aktor (32) ein
elektrisch ausfahrbares Element ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass der Aktor (32) ein
pneumatisch ausfahrbares Element ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass der Aktor (32) ein
Bimetallelement ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass der Aktor (32) ein
Piezoaktor ist.

Sauggerat nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass der Aktor (32) ein
elektrochemischer Aktor ist.
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