EP 2 481 333 B1

Patent Office

s et (11) EP 2 481 333 B1

(1 9) ’ e Hllm”‘ ‘"H Hll‘ Hll‘ ‘l“l Hl‘l |H|‘ |H‘| |”H |”H |”H ‘lHl |H‘| Hll‘
Patentamt
0 European

(12) EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT
(45) Veroffentlichungstag und Bekanntmachung des (51) IntClL:
Hinweises auf die Patenterteilung: A47L 9/00 (2006.07) A47L 11/40 (2006.07)

09.01.2013 Patentblatt 2013/02
(21) Anmeldenummer: 12152017.5

(22) Anmeldetag: 20.01.2012

(54) Willkiirlich eine Flache abfahrendes, mobiles Flachenbehandlungsgerit
Mobile area treatment device that takes a random path over an area

Appareil de traitement de surface mobile, prenant un chemin aléatoire

(84) Benannte Vertragsstaaten: (72) Erfinder: Fischer, Klaus-Jiirgen
AL AT BE BG CH CY CZDE DK EE ES FI FR GB 56414 Holzappel (DE)
GRHRHUIEISITLILT LULV MC MK MT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR (74) Vertreter: Bungartz, Klaus Peter
Patentanwilte Bungartz & Tersteegen
(30) Prioritat: 31.01.2011 DE 102011000423 Eupener StraBe 161a

50933 Kdin (DE)

(43) Veroffentlichungstag der Anmeldung:
01.08.2012 Patentblatt 2012/31 (56) Entgegenhaltungen:

EP-B1- 1347701 DE-B3-102004 038 074

(73) Patentinhaber: Leifheit AG
56377 Nassau (DE)

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des europaischen
Patents im Europaischen Patentblatt kann jedermann nach MaRgabe der Ausfiihrungsordnung beim Européischen
Patentamt gegen dieses Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuihr
entrichtet worden ist. (Art. 99(1) Europaisches Patentliibereinkommen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 2 481 333 B1 2

Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die Erfindung betrifft ein selbsttatig und willkir-
lich eine Flache abfahrendes mobiles Flachenbehand-
lungsgeréat zur reinigenden, pflegenden oder bearbeiten-
den Behandlung der Flache, mit

¢ zumindest einem Arbeitselement, das an einem Tra-
ger angeordnetist und die Flache zu behandeln ver-
mag, und mit

e einem motorisch angetriebenen hinsichtlich der Len-
kung instabilen Antriebselement, das den Trager
selbsttatig in verschiedene Richtungen lber die Fla-
che zu bewegen vermag,

* wobei das Antriebselement zumindest ein Antriebs-
rad ist, das an einem Fahrwerkskorper gelagert ist.

Stand der Technik

[0002] Derartige Flachenbehandlungsgerate sind als
mobile Roboter zum Staubwischen aus der europai-
schen Patentschrift EP 1347701 B bekannt. Diese be-
kannten Roboter weisen ein Gerust oder ein glockenar-
tiges Gehause auf, in dem eine Antriebsvorrichtung an-
geordnet ist, die eine willklrliche Bewegung des Robo-
ters durch den Raum hindurch ermdglicht. Hierzu ist die
Antriebsvorrichtung nicht mit dem eigentlichen Gehause
verbunden und besteht aus einer Kugel, die mit exzen-
trischem Schwerpunkt motorisch angetrieben ist, so
dass die Kugel unterschiedliche Bewegungsbahnen ab-
fahrt. Dabei nimmt sie das Gehause und den mobilen
Roboter jeweils mit, und versetzt diesen in die Lage, will-
kurlich verschiedene Richtungen innerhalb des Raumes
abzufahren, um so nach einer gewissen Arbeitsperiode
die gesamte Flache des Raums Uberfahren zu haben.
Nachteil der bekannten Flachenbehandlungsgerate be-
steht darin, dass der Antrieb und das eigentliche Gerat
zweiteilig ausgebildet sind, so dass zum einen der Ein-
druck entsteht, dass innerhalb des Gerates bei Rich-
tungsumkehr zunachst ein Stillstand eintreten wiirde, bis
die Kugel innerhalb des Gehduses an eine gegeniiber-
liegende Flache anstoft; und dass zum anderen durch
die freie Beweglichkeit der Kugel innerhalb des Gehau-
ses ein StolRen auftritt, wenn die Kugel nach Durchlaufen
des Gehauseinnenraums an der gegeniberliegenden
Seite wieder anschlagt. Dariiber hinaus besteht nattrlich
die Gefahr, dass das separate Antriebselement bei Ein-
satz des Flachenbehandlungsgerates nicht wiederge-
funden wird oder verlorengeht, da es vom Flachenbe-
handlungsgerat getrennt ist.

[0003] Ausder GB 2411820 A ist ein mobiles Boden-
reinigungsgerat bekannt, das eine Flache selbsttatig ab-
fahren kann und beim AnstoRRen an ein Hindernis seine
Fahrtrichtung selbsttatig zu dndern vermag. Hierzu ist
die Antriebsachse an einem federnd im Gehduse ange-
ordneten Achstrager vorgesehen, der bei Geradeaus-
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fahrt durch die Federkraft verriegelt ist, und im Falle des
Auftreffens auf ein Hindernis tber ein Entriegelungsmit-
tel aus der Verriegelung geldst werden kann. Hierdurch
wird die Lenkachse freigegeben, und das Geréat kann in
eine andere Richtung fahren. Im Geradeauslauf dage-
gen wird die Lenkachse durch den Nachlauf wieder ge-
rade gestellt, so dass die Verriegelung wieder einrastet,
und das Bodenreinigungsgerat gerade aus bewegt wird.
[0004] DerNachteildieses Bodenreinigungsgerats be-
steht zum einen darin, dass es immer geradeaus fahrt,
solange es nicht gegen ein Hindernis sto3t. Dies bedingt
aber eine Vielzahl von Bewegungen, bis der Boden voll-
sténdig abgefahren ist, da eine Richtungsanderung wah-
rend der Fahrt ohne Hindernis nicht méglich ist.

[0005] Ein weiterer Nachteil besteht darin, dass die
Verriegelung der Lenkachse beim Auftreffen auf ein Hin-
dernis zwar gel6st wird, jedoch dadurch nicht sicherge-
stellt ist, dass das Geréat in allen Fallen selbsttatig einen
Ausweg aus der Blockierstellung findet, wenn es zum
Beispiel frontal vor eine Wand fahrt oder in einer Ecke
festsitzt. Zwar kann durch die Entriegelung die Lenkach-
se nun einlenken; dies verhindert aber nicht, dass die
Krafte zum Einlenken in genau die Gegenkrafte wirken,
die von dem Hindernis ausgeldst werden. Dies lasst sich
nur Uber eine ungleichmaRige Verteilung der Antriebkraf-
te an der Achse erzielen, was aber den Nachteil hat, dass
sich das Gerat entlang der Wand quer zur urspriinglichen
Fahrtrichtung bewegt, wenn es sich soweit gedreht hat,
dass die Blockierstellung aufgehoben ist.

[0006] Die DE 10 2005 057 635 A zeigt ein Fahrzeug,
beispielsweise flir Staubsauger oder Rasenmaher, mit
einem Fahrgestell, das durch mindestens drei an diesem
angebrachten Rader auf dem Untergrund abgestutzt ist,
mit den einzelnen R&adern jeweils zugeordneten An-
triebsmotoren und mit mindestens einer Steuereinrich-
tung, durch die die Antriebsmotoren getrennt voneinan-
der und/oder gemeinsam aktivierbar sind, soll die Ran-
gier- und die Antriebsart optimiert und verbessert sein.
Dies wird dadurch erzielt, dass mindestens eines der Ra-
der Uber einen Auslegearm am Fahrgestell drehbar ab-
gestltzt ist und dass der Auslegearm um eine senkrecht
zum Untergrund gerichtete Achse verschwenkbar gela-
gertist.

[0007] Die DE 10 2004 038 074 B3 beschreibt einen
selbstfahrenden und selbststeuernden Reinigungsrobo-
ter mit einer Reinigungseinheit zum Reinigen einer Bo-
denfldche und mit einer Antriebseinheit zum Verfahren
des Reinigungsroboters, wobei die Antriebseinheit ein
Laufrad umfasst, das um eine Drehachse drehend an-
treibbar und um eine exzentrisch zum Laufrad angeord-
nete, senkrecht zur Bodenflache ausgerichtete Lenkach-
se verschwenkbar ist. Das Laufrad ist permanent dre-
hend antreibbar und rollt bei Auftreffen des Reinigungs-
roboters auf ein Hindernis auf der Bodenflache ab, wobei
es entgegen der Wirkung einer Ruckstellkraft bogenfor-
mig um die Lenkachse verschwenkt.
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Kurzbeschreibung der Erfindung

[0008] Aufgabe der Erfindungistes, ein willkirlich eine
Flache abfahrendes mobiles Flachenbehandlungsgerat
zu schaffen, das einen effektiven, in das Geréat integrier-
ten Antrieb aufweist und kostengunstig herstellbar ist.
[0009] Diese Aufgabe wird nach der Erfindung da-
durch geldst, dass der Fahrwerkskorper Uber ein Lenk-
wellenlager und eine Lenkwelle mit dem Trager verbun-
den und um eine Lenkachse (A) drehbar ist, wobei der
Fahrwerkskorper derart ausgebildet oder gelagert ist,
dass zur Bildung eines Vorlaufs die Laufflache des An-
triebsrades mit der Flache aulRerhalb der Lenkachse (A)
liegtund das Lenkwellenlager ein Taumellagerist, in dem
die Lenkwelle gehalten ist, und um das die Lenkwelle
schwenkbar ist.

[0010] Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich
aus den Unteranspriichen sowie der nachfolgenden Be-
schreibung eines bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels an-
hand der Figur 1.

[0011] Durch die erfindungsgemafle Ausgestaltung
des Flachenbehandlungsgerates ist es nun mdglich, den
Motor und den Fahrwerkskorper Giber das Taumellager
mit dem Trager zu verbinden. Der Trager wird Ublicher-
weise ein Gehause sein, das sich, wie bei den bekannten
Flachenbehandlungsgeraten, kuppelartig Gber die An-
triebseinheit erstreckt, wobei der Trager ebensogut ein
Gerust oder auch nur ein ringférmiger oder eckiger Rah-
men seinkann. Ferner kann dieser Trager mehrteilig aus-
gebildet sein, beispielsweise ein stabiler ringférmiger
Rahmen mit aufgesetzter Kunststoffkuppel zum Abdek-
ken der Funktionsteile.

Die erfindungsgemaRen Flachenbehandlungsgerate
werden z.B. als Staubwischgerate eingesetzt, wobei das
Arbeitselement in diesem Fall eine beispielsweise kreis-
férmig um den Fahrwerkskdérper herum angeordnete und
an dem Trager befestigte Staubblrste oder ein Staub-
wischbelag sein kann. Letzterer kann auch antistatisch
ausgebildet sein, um effektiv mit geringem Energiever-
brauch Staub aufnehmen zu kénnen.

[0012] Alternativ kann das Fldchenbehandlungsgerat
auch jede andere Form von Behandlung eines Unter-
grundesrealisieren, bis hin zu einem Rasenmaher. Wich-
tig ist die Tatsache, dass das Flachenbehandlungsgerat
zwischen in der Regel vertikalen, zumindest aber schrag-
stehenden Randbegrenzungen hin- und herfahren kann.
Diese Randbegrenzungen sind notwendig, um die erfor-
derliche Richtungsumkehr durch AnstoRen an eine
Randbegrenzung zu realisieren. Auch eine feuchte Bo-
denwischfunktion ist méglich. Hierzu kann das Arbeits-
element als Mob oder Aufnehmer ausgebildet sein, der
entweder feucht an dem Trager befestigt wird oder tGiber
eine Befeuchtungsfunktion des Tragers, beispielsweise
Uber durchsickerndes Wasser, das von einem tréagersei-
tigen Wassertank (iber kleine Offnungen in das Arbeits-
element hinein sickern kann, befeuchtet wird.

[0013] Wesentliches Merkmal des neuen Flachenbe-
handlungsgeréates ist die Tatsache, dass der Antrieb an
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dem Fahrwerkskorper angeordnet ist, und dass dieser
Fahrwerkskorper tGber das Taumellager mit dem Trager
verbunden ist. Unter Taumellager im Sinne der vorlie-
genden Erfindung ist ein Lager zu verstehen, das eine
Achse, optional unter Belastung eines Lagerspiels, in ei-
ner Flache zu halten vermag, die zu der zu behandelnden
Flache parallel angeordnet ist oder in einem Winkel an-
gestelltist, der deutlich kleiner als 90 Grad ist. Eine mog-
liche Ausgestaltung eines solchen Taumellagers ist bei-
spielsweise ein Lagerauge, das im einfachsten Fall aus
einem einfachen, kreisrunden Durchbruch bestehen
kann.

[0014] Alternativkannauch einklassisches Lagerauge
Verwendung finden, bei dem das zu lagernde Bauele-
mentin einem drehbar gehaltenen, an seiner Auflenseite
balligen Lagersegment gehalten ist. Aufgrund der héhe-
ren Kosten eines solchen klassischen Lagerauges wird
diese Variante eher fir aufwandige Flachenbehand-
lungsgerate vorzusehen sein. Fir die Ublichen Funktio-
nen wird es dagegen ausreichend sein, wenn unter Ein-
haltung der erforderlichen Verschleif3festigkeit ein bloRer
Durchbruch im Sinne einer Durchgangséffnung verwen-
det wird.

[0015] Gleichzeitigist erfindungsgeman der Antrieb so
ausgebildet, dass ein Vor- oder Nachlauf des Antriebs-
rades vorgesehen ist. Diese bereits von Kraftfahrzeugen
bekannte Technik, die dort zum Geradestellen der Len-
kung und zur Stabilisierung des Geradeauslaufes Ver-
wendung findet, wird hier in ihrer Funktion umgekehrt.
Hat ein Nachlauf die Geradeausfahrt stabilisiert, wird ein
Vorlauf, also die Tatsache, dass das Antriebsrad mit sei-
ner Auflageflache auf dem Boden vor der Drehachse des
Antriebsrades mit dem Boden in Kontakt tritt, dazu ge-
nutzt, eine willkirliche Stabilitdt zu erzeugen, so dass
das Flachenbehandlungsgerat wahrend des Vorlaufes
gerade nicht stabil in eine definierte Geradeausrichtung
fahren wird.

[0016] Hierbei wird aufgrund der Instabilitdt in Verbin-
dung mitdem Taumellager der Effekt eintreten, dass sich
bei Blockierung der Fahrbewegung der Fahrwerkskorper
im Rahmen seiner durch das Taumellager vorgegebe-
nen Freiheitsgrade bewegt, und in Folge des Vorlaufes
irgendwann eine freie Fahrrichtung auffindet, in die er
das Flachenbehandlungsgerat legen kann. Bevorzugt
sind dabeidas Flachenbehandlungsgeratund der Trager
so ausgebildet, dass es keine Vorder- und keine Rick-
seite gibt, sondern dass das Gerat im Wesentlichen in
alle Richtungen gleiche Fahreigenschaften aufweist.
[0017] Wahrend der normalen Fahrbewegung wird
sich das Antriebsrad innerhalb des Lagers so einstellen,
dass dann ein Nachlauf eintritt. Dies geschieht dadurch,
dass das Antriebsrad um 360 Grad im Taumellager dreh-
bar ist, so dass sich in Folge der freien Bewegung das
Antriebsrad nach hinten stellen wird, so wie dies etwa
von Einkaufswagen eines Supermarktes bekannt ist.
Trifft das Flachenbehandlungsgerat dann auf der gegen-
Uberliegenden Seite eines Raumes beispielsweise wie-
derum auf eine Wand, ist das Taumellager zwischen der
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Kontaktflache des Antriebsrades auf dem Boden und der
Wand angeordnet.

[0018] Aus Sichtdes Taumellagers weistdas Antriebs-
rad also in diesem Fall dann keinen Nachlauf, sondern,
sofern eine Rickwartsbewegung inszeniert werden soll,
einen Vorlauf auf. Das Taumellager wird daflir Sorge tra-
gen, dass der Fahrwerkskorper in Folge der Antriebskraft
innerhalb seiner Freiheitsgrade bewegt wird, bis irgend-
wann eine Bewegung eintritt, die eine Kraftkomponente
auf das Taumellager erzeugen kann, die dafiir Sorge
tragt, dass der Trager wieder verfahren werden kann.
Sobald ein gewisser minimaler Verfahrweg erreichbar
ist, wird sich der Vorlauf positiv auswirken, so dass sich
das Flachenbehandlungsgerat in eine willkirliche, in der
Regel gedrehte Raumrichtung bewegt.

[0019] Vorlauf und Taumellager haben weiterhin den
Vorteil, dass es sehr unwahrscheinlich ist, dass das Fla-
chenbehandlungsgerat genau in die entgegensetzte
Ruckwartsrichtung bewegt wird; sondern dass es mit ho-
her Wahrscheinlichkeit eine andere Strecke abfahren
wird. Auf diese Weise wird die willkiirliche Bewegung des
Flachenbehandlungsgerates lber die Reinigungsperi-
ode hin realisiert, so dass mit der notwendigen Wahr-
scheinlichkeit nach einer akzeptablen Zeitdauer jede Fla-
che des Raumes abgefahren werden konnte. Insbeson-
dere ist lber das mobile Flachenbehandlungsgerat auch
gewabhrleistet, dass Hindernisse im Raum, wie beispiels-
weise Dekorationsartikel oder Teppiche, nicht dazu fiih-
ren, dass das Flachenbehandlungsgerat blockiert wird.
[0020] Bevorzugt ist der Fahrwerkskorper innerhalb
des Tragers angeordnet und weist die Antriebskompo-
nenten des Flachenbehandlungsgerates auf. Der Fahr-
werkskorper wird bevorzugt ein oder mehr Antriebsrader
aufweisen, die sich auf eine oder mehrere Achsen ver-
teilen kdnnen. Bei den blichen Anwendungen wird es
ausreichend sein, eine Radachse mit einem Antriebsrad
vorzusehen, wobei am Fahrwerkskorper gleichzeitig
auch der Antriebsmotor gelagert ist. Dieser Motor wird
Uber eine Energieversorgung in Form eines Akkumula-
tors oder Uiber Batterien gespeist, die ebenfalls am Fahr-
werkskoérper angeordnet ist.

[0021] Aufwandigere Ausgestaltungen des Antriebs-
kérpers sind nach der Art eines Drehgestelles ausgebil-
det, wobei zwei gegentiberliegende Achsen vorgesehen
sind, von denen beispielsweise die vordere lenkbar ist
und den Vor- bzw. Nachlauf aufweist. Hier kénnen meh-
rere Achsen oder auch nur eine Achse angetrieben sein.
Alternativ ist es mdglich, nur eines der Rader anzutrei-
ben.

[0022] Die Fahrwerksgeometrie kann so ausgebildet
sein, dass das Flachenbehandlungsgerat dazu neigt,
von der Geradeausrichtung abzuweichen und ublicher-
weise Kurvenlinien abzufahren.

[0023] Nebendem Vor-bzw. Nachlaufist die Tatsache
vorteilhaft, dass der Fahrwerkskorper liber das Lenkwel-
lenlager mit dem Trager verbunden ist. Grundsatzlich
kann das Lenkwellenlager sowohl am Fahrwerkskdrper
als auch am Trager angeordnet sein, wobei das jeweils
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andere Bauteil dann die Lenkwelle aufweist, die in das
Lenkwellenlager hineinragt.

[0024] So ist es beispielsweise mdglich, dass an dem
Trager eine Durchgangsoéffnung angeordnet ist, in die
der Fahrwerkskdrper mit der in Richtung der Durch-
gangsoffnung hervorspringenden Lenkwelle eingesteckt
ist. Um eine unbeabsichtigte Trennung der beiden Kom-
ponenten voneinander zu verhindern, kann die Lenkwel-
le an dem gegeniberliegenden Ende mit einer Sicherung
in Form einer Sicherungsscheibe, einer aufgeschraubten
Mutter oder einer Verdickung versehen sein, die das Ab-
ziehen der Lenkwelle aus dem Lenkwellenlager verhin-
dert.

[0025] Bei einer alternativen Ausgestaltung ist das
Lenkwellenlager an dem Fahrwerkskorper angeordnet,
wobei dann die Lenkwelle von dem Trager in Richtung
des Lenkwellenlagers hervorspringt. Auch hier kann eine
entsprechende Sicherung gegen unbeabsichtigtes Ab-
ziehen vorgesehen sein.

[0026] InbeidenFallenistdas Lenkwellenlagersoaus-
gebildet, dass die Lenkachse im Lager verschwenkbar
ist. Zusatzlich kann in Verfahrrichtung ein gewisses La-
gerspiel eingehalten werden, wobei dies lediglich zur frei-
en Verschwenkbarkeit und zur Erzeugung der notwen-
digen Freiheitsgrade der Bewegung des Fahrwerkskor-
pers notwendig ist.

[0027] Der innerhalb des Tragers angeordnete Motor
kann Uber eine Bedieneinheit bedient werden. Er kann
in verschiedenen Geschwindigkeiten oder auch sonsti-
gen Funktionen, beispielsweise optionale Zusatzfunktio-
nen, die spater noch beschrieben werden, bedient wer-
den. Gleichzeitig kann die Bedieneinheit eine Zeitschal-
tuhr aufweisen, die entweder nach manueller Eingabe
oder nach einem vorbestimmten Zeitintervall das Fla-
chenbehandlungsgerat abschaltet, da nach diesem In-
tervall z.B. damit zu rechnen ist, dass die notwendigen
Arbeiten erledigt sind.

[0028] So ermdglicht es z.B. das Gerat, auch Uber
Nacht eingesetzt zu werden, ohne dass es die ganze
Nacht die Flache verfahrt. Die Bedieneinheit kann unmit-
telbar am Fahrwerkstrager angeordnet sein; was erfor-
dert, dass entweder der Fahrwerkstrager abnehmbar ist
und so die Bedieneinheit zuganglich wird, oder dass die
Bedieneinheit durch die Form des Tragers entweder bei
hochgehobenen Gerét von unten oder durch den Trager
hindurch erreichbar ist. Alternativ kann eine solche Be-
dieneinheit auch Uber eine drahtlose Datenverbindung
oder eine Fernbedienung bedient werden.

[0029] Bei einer alternativen Ausgestaltung ist die Be-
dieneinheit am Trager angeordnet, so dass sie von au-
Ren zuganglich ist. Hier erfolgt die Kommunikation ent-
weder ebenfalls Uber eine drahtlose Fernbedienung oder
Uiber Schleifkontakte bzw. vergleichbare Ubertragungs-
wege. Alternativ kann die Bedieneinheit auch an der
Lenkwelle angeordnet sein, sofern sich diese durch den
Trager hindurch nach aulRen erstreckt. In diesem Fall
konnen Schleifkontakte entfallen, da auch hier die Bedi-
eneinheit unmittelbar mit dem Fahrwerkskorper verbun-
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den ist, sofern die Lenkwelle ebenfalls mit dem Fahr-
werkskorper verbunden ist und das Gelenkwellenlager
tragerseitig angeordnet ist.

[0030] Die drahtlose Verbindung zur Bedieneinheit
kann besonders einfach dann realisiert werden, wenn
die Bedieneinheit Gber eine Verbindungsmaglichkeit zu
einem Kleincomputer verfiigt. Es kann z.B. eine Blue-
tooth-Verbindung sein. In diesem Fall kann Uber einen
Kleincomputer, beispielsweise Uber ein so genanntes
"App" eines Smartphones, die Bedienung besonders
komfortabel und einfach realisiert werden. Bei Telefo-
nierfahigkeit des bedienenden Kleincomputers, bei-
spielsweise im Falle des genannten Smartphones, kann
daruber hinaus auch eine Fernbedienung von auf3erhalb
erfolgen, dadurch dass das Geréat Gber das Telefonnetz
kontaktiert werden kann.

[0031] Ahnlich wie die der Bedieneinheit kann auch die
Energieversorgung eines Akkumulators erfolgen. So
kann beispielsweise die Bedieneinheit eine USB-Schnitt-
stelle aufweisen, die Uber entsprechende Stromleitun-
gen, gegebenenfalls unter Zwischenschaltung von
Schleifringen, mit dem Akkumulator in Verbindung steht.
Uber diese USB-Schnittstelle kann dann das Gerét ge-
laden werden.

[0032] Alternativ kann eine Nachladefunktion des Ak-
kumulators auch dadurch erfolgen, dass an diesen un-
mittelbar ein Ladekabel angeschlossen werden kann
oder dass dieser entsprechende Stecker aufweist, die
unmittelbar in eine Steckdose eingesteckt werden kon-
nen. Dies kann bei montiertem Fahrwerkskorper oder
auch bei herausgenommenem Fahrwerkskorper erfol-
gen, wobei bevorzugt der Akkumulator vom Fahrwerks-
kérper abnehmbar ausgebildet ist, so dass er separat
vom Gerat geladen werden kann. Dies ermdglicht nicht
nur die Austauschbarkeit der Akkumulatoren zum Zwek-
ke der Wartung, sondern auch das Vorhalten eines Zwei-
takkumulators fiir den Fall, dass der erste verbraucht ist.
[0033] DasArbeitselementkann seinerseits beweglich
zum Trager angeordnet sein. Darliber hinaus kdnnen
auch mehrere Arbeitsgerate, gleicher oder unterschied-
licher Art, am Trager angeordnet sein. Bei optionalen
Ausgestaltungen kann das Arbeitsgerat motorisch ange-
trieben sein, so dass es sich zusatzlich zur Bewegung
des Tragers ebenfalls bewegt, um das Reinigungsergeb-
nis oder Bearbeitungsergebnis zu verbessern.

[0034] SchlieBlich ist bevorzugt das Arbeitselement
mit einer l6sbaren Verbindung mit dem Trager verbun-
den, so dass es ausgetauscht werden kann oder so dass
z.B. eine Wendemdglichkeit vorgesehen werden kann.
Im letztgenannten Fall ist das Arbeitselement am Halte-
rahmen aufgebracht, der I6sbar mit dem Trager verbun-
den ist, wobei der Halterahmen auf beiden Seiten ein
Arbeitselement aufweist und in beiden Orientierungen
mit dem Trager verbindbar ist.

[0035] Sofern nurein Antriebselement vorgesehen ist,
wird sich das Flachenbehandlungsgerat Gber das Ar-
beitselement auf dem Boden abstiitzen. Das Antriebsrad
ist dann so am Fahrwerkskorper gelagert bzw. der Fahr-
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werkskorper seinerseits am Trager gelagert, dass das
Antriebsrad mitder Auflageflache auf dem Boden aufliegt
und die Antriebskraft Gbertragen kann.

[0036] Sofern das Arbeitselement gréRere Krafte auf-
nehmen muss, beispielsweise dann, wenn das Flachen-
behandlungsgerat als Rasenmaher oder als Feuchtwi-
schgerat ausgebildet ist, kann auch ein aufwandigerer
Fahrwerkskorper verwendet werden, der eine stabile La-
gerung des Flachenbehandlungsgerates der zu bearbei-
tenden Flache gewahrleistet. Dies istinsbesondere dann
empfehlenswert, wenn das Arbeitselement an dem Tra-
ger beweglich und motorisch angetrieben angeordnetist,
so dass Uber die Dynamik des Arbeitselementes und die
damit einhergehenden Widerlagerkrafte zusatzliche An-
forderungen an die Spurtreue des Fahrwerks entstehen
kénnen.

[0037] Ein weiteres optionales Merkmal der vorliegen-
den Erfindung kann darin bestehen, dass der Motor in
seiner Richtung umschaltbar ausgebildet ist. Eine solche
Richtungsumkehr kann z.B. dann geschaltet werden,
wenn ein entsprechender Sensor auslost. Dieser Sensor
kann beispielsweise ein umlaufender Drucksensor sein,
der erkennt, wenn das Fldchenbehandlungsgerat gegen
eine vertikale Flache fahrt. Solche Sensoren sind etwa
aus den flexiblen Transportsystemen der industriellen
Logistik bekannt und werden liber ein umlaufendes Band
realisiert, das von einem Hindernis eingedriickt wird, wo-
bei dieses Eindriicken Uber eine Sensorik erkannt wird.
[0038] Auch StoRRsensoren, beispielsweise piezoelek-
trische Sensoren, kénnen eingesetzt werden, um einen
solchen StoR zu ermitteln. Ferner ist es mdglich, dass
der Motor automatisch erkennt, wenn er gegen ein Hin-
dernis anarbeitet. In diesem Fall blockiert das Antriebs-
rad, so dass auch die Antriebswelle des Motors blockiert
wird, was zu einem automatischen Umschalten des Mo-
tors in eine andere Richtung fiihren kann. Diese automa-
tische Umschaltung kann auch genutzt werden, um bei-
spielsweise ein Scheinhindernis zu erkennen.

[0039] Ist das Flachenbehandlungsgerat von einem
solchen Scheinhindernis, beispielsweise einer etwas ho-
her stehenden Bodenfliese, aufgehalten, kann der Motor
fur eine kurze Periode zurlickfahren und anschliefend
nochmals versuchen, die urspriingliche Richtung anzu-
fahren. Um eine solche mehrfache Richtungsanderung
realisieren zu kdnnen, ist ein derart ausgestaltetes Fla-
chenbehandlungsgerat bevorzugt mit einer Eigenlogik
versehen, in der eine entsprechende Steuerungsschal-
tung hinterlegt ist.

Kurze Beschreibung der Zeichnungsfiguren

[0040] Figur 1 zeigt ein bevorzugtes Ausflihrungsbei-
spiel der Erfindung in schematischer Ansicht.

Beschreibung der Ausfiihrungsarten

[0041] Das in Figur 1 dargestellte Flachenbehand-
lungsgerat weist einen Trager 1 auf, derim Inneren einen
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Hohlraum aufweist. In diesem Hohlraum ist ein motori-
scher Antrieb angeordnet, der seine Antriebskraft Gber
ein Antriebsrad 2, das durch einen Durchbruch im Boden
des Flachenbehandlungsgerates zur behandelnden Fla-
che gefuhrtist, auf die zu behandelnde Flache Gbertragt.
Im vorderen und hinteren Bereich ist das Bearbeitungs-
element, hierin Form eines birstenartigen Mobs, darge-
stellt.

[0042] Der Motor ist an einem Fahrwerkskérper 5 an-
geordnetund Giber eine Bedieneinheit 6 bedienbar. Diese
Bedieneinheit 6 wiederum kann Uber einen Durchlass
(nicht gezeigt) von aullen betatigt werden. Alternativ
kénnte eine solche Bedienung auch iber eine Datenfern-
Ubertragung, etwa Uber einer Fernbedienung oder tber
einen Computer, erfolgen.

[0043] Der Fahrwerkskorper 5 ist Giber eine Lenkwelle
3 mitdem Trager 1 des Flachenbehandlungsgerates ver-
bunden. Im dargestellten Ausfihrungsbeispiel ist die
Lenkwelle 3 fest mit dem Trager 1 verbunden; der Fahr-
werkskorper 5 ist in einem Lenkwellenlager 4 an der
Lenkwelle 3 um eine Lenkachse A beweglich gelagert.

[0044] Damit das Flachenbehandlungsgerat selbstta-
tig und willkiirlich die Flache abfahren kann, also willkir-
lich seine Bewegungsrichtung verandert, ist das Lenk-
wellenlager 4 als Taumellager ausgebildet. Im vorliegen-
den Beispiel bedeutet dies, dass dieses Taumellager von
einem hohlzylindrischen Durchlass gebildet ist, durch
den die Lenkwelle 3 geflihrtist. Dies fuihrt dazu, dass der
Fahrwerkskorper 5 in der Lagerung beweglich ist und
nicht definiert gelagert ist. Da gleichzeitig das Antriebs-
rad 2 einen Vorlauf bzw. einen Nachlauf aufweist, also
mit seiner Auflageflache aufder zu behandelnden Flache
aullerhalb der Lenkachse A angeordnet ist, entsteht ein
instabiler Zustand, der zu einer willkirlichen Richtungs-
anderung fuhrt, insbesondere aber das Flachenbehand-
lungsgeréat in die Lage versetzt, bei AnstoRen an ein Hin-
dernis durch eine entsprechende Eigenbewegung des
Fahrwerktragers 5 in eine neue Richtung zu verfahren.

[0045] Im dargestellten Ausflihrungsbeispiel ist das
Antriebsrad 2 als klassisches Rad ausgebildet. Hier kom-
men auch alle anderen Formen von Antriebselementen
in Betracht; insbesondere kann das Antriebsrad 2 auch
eine Kugel oder eine Walze sein.

[0046] Alternativ zum hier im Inneren des Flachenbe-
handlungsgerates dargestellten Bedienelement 6 kann
das Bedienelement 6 auch an der Aulenseite des Tra-
gers 1 angeordnet sein. In diesem Fall kann dann ent-
weder Uber Schleifkontakte der Bedienbefehl auf den An-
triebsmotor Ubertragen werden, oder es findet eine draht-
lose Dateniibertragung statt, wobei im Falle einer draht-
losen Datenlibertragung auch vollstdndig auf das Bedie-
nelement 6 verzichtet werden kann, das dann von der
Fernbedienung oder einem Kleincomputer ersetzt wird.
[0047] Fernerkanndie Lenkwelle 3 auch an dem Fahr-
werkskorper 5 angeordnet sein, so dass das Lenkwel-
lenlager 4 dann seinerseits am Trager 1 angeordnet ist.
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Liste der Bezugszeichen

[0048] 1 Trager

[0049] 2 Antriebsrad
[0050] 3 Lenkwelle
[0051] 4 Lenkwellenlager
[0052] 5 Fahrwerkskorper
[0053] 6 Bedienelement
[0054] A Lenkachse

Patentanspriiche

1. Selbsttatig und willkirlich eine Flache abfahrendes,
mobiles Flachenbehandlungsgerat zur reinigenden,
pflegenden oder bearbeitenden Behandlung der Fla-
che; mit zumindest einem Arbeitselement, das an
einem Trager (1) angeordnet ist und die Flache zu
behandeln vermag, und mit einem motorisch ange-
triebenen, hinsichtlich der Lenkung instabilen An-
triebselement, das den Trager (1) selbsttéatig in ver-
schiedene Richtungen lber die Flache zu bewegen
vermag, wobei das Antriebselement zumindest ein
Antriebsrad (2) ist, das an einem Fahrwerkskorper
(5) gelagert ist; dadurch gekennzeichnet, dass der
Fahrwerkskorper (5) Uber ein Lenkwellenlager (4)
und eine Lenkwelle (3) mitdem Trager (1) verbunden
und um eine Lenkachse (A) drehbar ist, wobei der
Fahrwerkskorper (5) derart ausgebildet oder gela-
gertist, dass zur Bildung eines Vorlaufs die Lauffla-
che des Antriebsrades (2) auf der Flache aulRerhalb
der Lenkachse (A) liegt, und das Lenkwellenlager
(4) als Taumellager ausgebildet ist, in dem die Lenk-
welle (3) gehalten ist, und um das die Lenkwelle (3)
schwenkbar ist.

2. Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach Anspruch

1, dadurch gekennzeichnet, dass das Antriebsrad
(2) Uber eine Radachse an dem Fahrwerkskorper
(5) gelagert ist, wobei an dem Fahrwerkskorper (5)
ein Antriebsmotor und die im Lenkwellenlager (4)
gelagerte Lenkwelle (3) angeordnet ist.

3. Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach Anspruch
2, dadurch gekennzeichnet, dass der Trager (1)
als kuppelartiges Gehduse oder Gerust ausgebildet
ist, wobeider Fahrwerkskorper (2) innerhalb des von
dem kuppelartigen Geh&use oder Geriist umschlos-
senen Raums, und das Lenkwellenlager (4) im obe-
ren Bereich des kuppelartigen Gehauses oder Ge-
rists angeordnet ist.

4. Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach Anspruch

2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass an der
Radachse zwei Rader angeordnet sind, von denen
wenigstens eins als Antriebsrad (2) ausgebildet ist;
bevorzugt dass durch motorisches Antreiben der
Radachse beide Rader als Antriebsrad (2) ausgebil-
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det sind.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach Anspruch
3 oder Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass
der Fahrwerkskorper (5) eine zweite Radachse mit
wenigstens einem nichtangetriebenen Rad auf-
weist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass es zum Steuern seiner Funktionen
eine an dem Fahrwerkskdrper (5) angeordnete Be-
dieneinheit (6) aufweist, wobei der Trager (1) eine
Durchlassoéffnung aufweist, die derart ausgebildet
und angeordnet ist, dass ein Bediener die Bedie-
neinheit (6) von aulen bedienen kann.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat mit einem An-
triebsmotor, nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass es zum Steuern sei-
ner Funktionen eine an dem Trager (1) angeordnete,
von aullen bedienbare Bedieneinheit (6) aufweist,
wobei die Bedieneinheit (6) Uber eine kabelgebun-
dene oder drahtlose Verbindung mit dem Antriebs-
motor verbunden ist, und fest oder abnehmbar mit
dem Trager (1) verbunden ist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat mit einem An-
triebsmotor nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass der An-
triebsmotor ein Elektromotor ist, und an dem Fahr-
werkskorper (5) oder an dem Trager (1) ein Akku-
mulator angeordnet ist, der mit dem Antriebsmotor
Uber Kabel und/oder Schleifkontakte verbunden ist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach dem vor-
hergehenden Anspruch, dadurch gekennzeichnet,
dass der Akkumulator alleine oder zusammen mit
einem Bauteil des Flachenbehandlungsgerates, an
dem er angeordnet ist, zum Aufladen oder Ersetzen
abnehmbar ist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach einem der
vorhergehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Lenkwellenlager (4) als Lager-
auge ausgebildet ist, durch das die Lenkwelle (3)
unter Belassung eines Lagerspiels hindurchgefiihrt
ist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach Anspruch
10, dadurch gekennzeichnet, dass die Lenkwelle
(3) zweiteilig ausgebildet ist, wobei ein oberer, nicht
um die eigene Achse drehbarer Teil in dem Lenk-
wellenlager (4) gehalten ist, und ein unterer, um die
eigene Achse drehbarer Teil drehbar an dem oberen
Teil gelagert ist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat nach einem der
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13.

14.

vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Arbeitselement ein Wischele-
ment mit einer auf der Flache wischend gleitenden
Wischunterseite ist, das sich insbesondere umlau-
fend auf der unteren Seite des Tragers (1) erstreckt.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat mit einem An-
triebsmotor, nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Ar-
beitselement durch den Antriebsmotor motorisch re-
lativ zum Trager (1) angetrieben ist.

Mobiles Flachenbehandlungsgerat mit einem An-
triebsmotor nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass es einen
Sensor zur Erkennung des AnstoRens gegen ein
Hindernis, insbesondere einen Deformationssensor
an der AuRenseite des Tragers (1) oder einen
StolRsensor, aufweist, wobei eine Steuerung des
Flachenbehandlungsgerats derart ausgebildet ist,
dass bei ausgeldstem Sensorsignal die Antriebsrich-
tung des Antriebsmotors umgekehrt wird.

Claims

A mobile surface treatment device automatically and
randomly travelling a surface for the cleaning, caring
or processing treatment of the surface; with at least
one working element that is arranged on a carrier (1)
and capable of treating the surface, and with a mo-
torically driven driving element that is unstable with
respect to the steering, which is able to automatically
move the carrier (1) in different directions over the
surface, wherein the driving element is at least one
driving wheel (2), which is mounted on a chassis
body (5); characterized in that the chassis body (5)
is connected to the carrier (1) via a steering shaft
bearing (4) and a steering shaft (3) and can be ro-
tated about a steering axis (A), wherein the chassis
body (5) is designed or mounted in such a manner
that for forming a forward motion the surface of the
driving wheel (2) is located on the surface outside
the steering axis (A), and in that the steering shaft
bearing (4) is designed as wobble bearing, in which
the steering shaft (3) is held, and about which the
steering shaft (3) can be pivoted.

The mobile surface treatment device according to
Claim 1, characterized in that the driving wheel (2)
is mounted via a wheel axle on the chassis body (5),
wherein on the chassis body (5) a driving motor and
the steering shaft (3) mounted in the steering shaft
bearing (4) is arranged.

The mobile surface treatment device according to
Claim 2, characterized in that the carrier (1) is de-
signed as dome-like housing or frame, wherein the
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chassis body (5) is arranged within the space en-
closed by the dome-like housing or frame, and in
that the steering shaft bearing (4) is arranged in the
upper region of the dome-like housing or frame.

The mobile surface treatment device according to
Claim 2 or 3, characterized in that on the wheel
axle two wheels are arranged, on which at least one
is designed as driving wheel (2); preferably in that
through motoric driving of the wheel axle, both
wheels are designed as driving wheel (2).

The mobile surface treatment device according to
Claim 3or Claim 4, characterized in that the chassis
body (5) comprises a second wheel axle with at least
one non-driven wheel.

The mobile surface treatment device according to
any one of the preceding claims, characterized in
that for controlling its functions it comprises an op-
erating unit (6) arranged on the chassis body (5),
wherein the carrier (1) comprises a passage opening
that is designed and arranged in such a manner that
an operator can operate the operating unit (6) from
outside.

The mobile surface treatment device with a driving
motor according to any one of the Claims 1 to 5,
characterized in that for controlling its functions it
comprises an operating unit (6) that can be operated
from the outside and that is arranged on the carrier
(1), wherein the operating unit (6) is connected to
the driving motor via a cable-bound or wireless con-
nection, and is connected to the carrier (1) in a fixed
or removable manner.

The mobile surface treatment device with a driving
motor according to any one of the preceding claims,
characterized in that the driving motor is an electric
motor, and on the chassis body (5) or on the carrier
(1) an accumulator is arranged, which is connected
to the driving motor via cable and/or wiper contacts.

The mobile surface treatment device according to
the preceding claim, characterized in that the ac-
cumulator alone or together with a component of the
surface treatment device, on which it is arranged,
can be removed for charging or replacing.

The mobile surface treatment device according to
any one of the preceding claims, characterized in
that the steering shaft bearing (4) is designed as
bearing eye, through which the steering shaft (3)
subject to leaving a bearing plane, is passed.

The mobile surface treatment device according to
Claim 10, characterized in that the steering shaft
(3) is designed in two parts, wherein an upper part
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14.

that cannot be rotated about the own axis is held in
the steering shaft bearing (4), and a lower part that
can be rotated about the own axis is rotatably mount-
ed on the upper part.

The mobile surface treatment device according to
any one of the preceding claims, characterized in
that the working element is a wiping element having
a wiping lower side sliding on the surface in a wiping
manner, which in particular extends in a circumfer-
ential manner on the lower side of the carrier (1).

The mobile surface treatment device with a driving
motor according to any one of the preceding claims,
characterized in that the working elementis motor-
ically driven relative to the carrier (1) by the driving
motor.

The mobile surface treatment device with a driving
motor according to any one of the preceding claims,
characterized in that it comprises a sensor for de-
tecting the striking against an obstacle, in particular
a deformation sensor on the outside of the carrier
(1) orashock sensor, wherein a control of the surface
treatment device is designed in such a manner that
upon triggered sensor signal the driving direction of
the driving motor is reversed.

Revendications

Appareil mobile pour le traitement de surfaces, par-
courant automatiquement et arbitrairement une sur-
face pour le traitement par nettoyage, entretien ou
usinage de la surface ; avec au moins un élément
de travail qui est disposé sur un support (1) et qui
est susceptible de traiter la surface et avec un élé-
ment d’entrainement actionné par moteur, instable
au niveau de la direction, qui est susceptible de dé-
placer le support (1) automatiquement dans diffé-
rentes directions sur la surface, I'élément d’entrai-
nement étant au moins une roue motrice (2) qui est
logée sur un corps de chassis (5) ; caractérisé en
ce que le corps de chassis (5) est relié au support
(1) par l'intermédiaire d’un roulement d’arbre de di-
rection (4) et d’un arbre de direction (3) et est rotatif
autour d’'un axe de direction (A), le corps de chassis
(5) étant congu ou logé de telle sorte que pour créer
une marche en avant, la surface de roulement de la
roue motrice (2) se situe sur la surface a I'extérieur
de I'axe de direction (A) et en ce que le roulement
d’arbre de direction (4) est congu en tant que roule-
ment flottant, dans lequel est maintenu l'arbre de
direction (3) et autour duquel I'arbre de direction (3)
peut pivoter.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
la revendication 1, caractérisé en ce que la roue
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motrice (2) est logée sur le corps de chassis (5) par
Iintermédiaire d’'un essieu de roues, sur le corps de
chéssis (5) étantdisposés un moteur d’entrainement
etl'arbre de direction (3) logé dans le roulement d’ar-
bre de direction (4).

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
la revendication 2, caractérisé en ce que le support
(1) est congu en tant que boitier ou ossature en d6-
me, le corps de chassis (5) étant disposé a l'intérieur
de I'espace entouré par le boitier ou I'ossature en
doéme et le roulement d’arbre de direction (4) étant
disposé dans la zone supérieure du boitier ou de
'ossature en déme.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
la revendication 2 ou la revendication 3, caractérisé
en ce que surI’essieu de roues sont disposées deux
roues, dont au moins I'une est congue en tant que
roue motrice (2) ; de préférence en ce que par ac-
tionnement motorisé de I'essieu de roues, les deux
roues sont congues en tant que roues motrices (2).

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
la revendication 3 ou larevendication 4, caractérisé
en ce que le corps de chéassis (5) comporte un
deuxiéme essieu de roues avec au moins une roue
non entrainée.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
1"une quelconque des revendications précédentes,
caractérisé en ce que pour la commande de ses
fonctions, il comporte une unité de commande (6)
disposée sur le corps de chassis (5), le support (1)
comportant un orifice de passage qui est congu et
disposé de telle sorte qu’un opérateur puisse ma-
noeuvrer 'unité de commande (6) par I'extérieur.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces avec
un moteur d’entrainement selon 'une quelconque
des revendications 1 a 5, caractérisé en ce que
pour la commande de ses fonctions, il comporte une
unité de commande (6) disposée sur le support (1),
pouvant étre manoeuvrée par I'extérieur, l'unité de
commande (6) étant reliée au moteur d’entraine-
ment par une liaison par cable ou une liaison sans
fil et étant reliée au support (1) de maniére fixe ou
amovible.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces avec
un moteur d’entrainement selon 'une quelconque
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le moteur d’entrainement est un moteur électri-
que et en ce que sur le corps de chassis (5) ou sur
le support (1) est disposé un accumulateur qui est
relié au moteur d’entrainement par 'intermédiaire de
cables et/ou de contacts glissants.
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Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
larevendication précédente, caractérisé en ce que,
pour son chargement ou son remplacement, I'accu-
mulateur est amovible seul ou avec un composant
de I'appareil pour le traitement des surfaces sur le-
quel il est disposé.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
'une quelconque des revendications précédentes,
caractérisé en ce que le roulement d’arbre de di-
rection (4) estcongu entantqu’oeil de palier atravers
lequel I'arbre de direction (3) est enfilé, en laissant
un jeu dans le palier.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
la revendication 10, caractérisé en ce que l'arbre
de direction (3) est congu en deux parties, une partie
supérieure, non rotative autour de son propre axe
étant maintenue dans le roulement d’arbre de direc-
tion (4) et une partie inférieure, rotative autour de
son propre axe étant logée sur la partie supérieure.

Appareil mobile pour le traitement de surfaces selon
I'une quelconque des revendications précédentes,
caractérisé en ce que I'élément de travail est un
élément essuyeur, avec une face inférieure d'es-
suyage glissant sur la surface en l'essuyant, qui
s’étend notamment en périphérie sur la face infé-
rieure du support (1).

Appareil mobile pour le traitement de surfaces avec
un moteur d’entrainement selon l'une quelconque
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que I'élément de travail est entrainé par le moteur
d’entrainement par rapport au support (1).

Appareil mobile pour le traitement de surfaces avec
un moteur d’entrainement selon l'une quelconque
des revendications précédentes, caractérisé en ce
qu’il comporte un capteur pour l'identification de la
collision contre un obstacle, notamment un capteur
de déformation sur la face extérieure du support (1)
ou un capteur de chocs, un systéme de commande
del'appareil pour le traitementde surfaces étant con-
cu de telle sorte que lorsque le capteur a délivré un
signal, la direction d’entrainement du moteur d’en-
tralnement s’inverse.
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