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SAUGROBOTER MIT ZUMINDEST EINEM SEITENARM

Die Erfindung ist ein Saugroboter (10) mit zu-

mindest einem schwenkbeweglichen Seitenarm (14),
wobei der Seitenarm (14) zum Einschwenken in das In-
nere eines Gehauses (12) des Saugroboters (10) im Fal-
le einer Kollision mit einem Hindernis (30) nicht nur

30

Fig. 1

schwenkbeweglich, sondern auch linear verschieblich
gelagert ist und wobei zur schwenkbeweglichen und li-
near verschieblichen Lagerung ein Langloch (34) im Sei-
tenarm (14) vorgesehen ist.

10

12

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 3 031 373 A1
Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Saugroboter mit zumindest einem Seitenarm, nadmlich einem als Trager einer Sei-
tenbirste fungierenden Seitenarm, sowie eine zur Bewegung des Seitenarms vorgesehene Mechanik.

[0002] Saugroboter mit Seitenarmen sind bekannt. Solche Seitenarme tragen eine Seitenblrste, mittels derer ein von
dem Saugroboter jeweils erfasster Bereich vergréRert werden soll. Saugroboter weisen bekanntlich tblicherweise eine
runde oder zumindest im Wesentlichen runde Grundform auf, so dass Ecken schlecht erreichbar sind. Dort befindlicher
Staub oder andere Verschmutzungen kénnen vom Saugroboter nicht ohne Weiteres erreicht werden, so dass sich
zumindest insoweit ein nicht befriedigendes Saugergebnis ergibt. Seitlich am Saugroboter angeordnete und lber die
AuBenkontur des Gehauses des Saugroboters hinausreichende Seitenarme und dort angebrachte, Gblicherweise ro-
tierende Seitenbiirsten dienen dazu, auch solche Ecken oder sonstige Randbereiche des vom Saugroboter jeweils
bearbeiteten Untergrunds zu erreichen.

[0003] Mitim Vergleich zu bisherigen Losungen langeren Seitenarmen oder langeren Borstenbiischeln der Seiten-
bursten lassen sich grundséatzlich auch die tieferen Abschnitte zum Beispiel einer Ecke besser erreichen. Die Borsten-
blschel der Seitenarme durfen aber eine bestimmte Lange nicht Uiberschreiten, weil ansonsten die Gefahr besteht, dass
die von den Borstenbiischeln umfassten Birstfilamente zum Beispiel in die Antriebsrédder des Saugroboters oder die
dem Saugmund zugeordnete zentrale Borstenwalze geraten. Auch die Lange der Seitenarme ist zumindest durch prak-
tische Erwagungen begrenzt, denn der Saugroboter muss im Betrieb Kollisionen mit Hindernissen in Form von Wanden,
Taren und Mébeln vermeiden oder bei solchen Kollisionen die Fahrtrichtung andern. Eine tblicherweise zu vermeidende
Kollision oder eine eine Richtungsanderung erfordernde Kollision kann sich auch aufgrund der Seitenarme ergeben.
[0004] Aus der WO 2013/051843 A1 ist ein Saugroboter mit zwei Seitenarmen bekannt, die aus einer Position im
Gehause in eine ausgeschwenkte Arbeitsposition bewegt werden kénnen. Die WO 2013/051843 A1 beschreibt insoweit
zwei Ausfilhrungsformen, namlich eine Ausfiihrungsform, bei der das Ausschwenken motorisch erfolgt und eine weitere
Ausfiihrungsform, bei der das Ausschwenken mittels einer Federmechanik erfolgt. Mittels der Federmechanik wird der
jeweilige Seitenarm aus seiner Position im Gehduse des Saugroboters ausgeschwenkt und unter Zugbelastung im
ausgefahrenen Zustand gehalten. Bei einem Kontakt eines Seitenarms mit einem Hindernis kann der Seitenarm gegen
die Federspannung wieder in das Gehause gedriickt werden. Fir die Variante der motorisch ausgefahrenen Seitenarme
scheint die WO 2013/051843 A1 keine Uberlegungen fiir einen Kollisionsfall zu umfassen.

[0005] Beiden mittels der Federmechanik beweglichen Seitenarmen der WO 2013/051843 A1 ist ein Ausschwenken
und ein Einschwenken im Kollisionsfall durchaus vorstellbar. Das Einschwenken scheint aber nur bei einer Kollisions-
situation wahrend einer Vorwartsbewegung oder jedenfalls nur bei einem Kontakt einer in Ausschwenkrichtung vorne
liegenden Kante des Seitenarms mit einem Hindernis méglich. Wenn dagegen der Seitenarm mit seiner in Ausschwen-
krichtung hinten liegenden Kante gegen ein Hindernis st6t, wirkt die aufgrund der Kollision mit dem Hindernis resul-
tierende Kraftin Ausschwenkrichtung und verhindertdamit gerade ein Einschwenken des Seitenarms und die Beseitigung
der Kollisionssituation. Ein solcher Kontakt der in Ausschwenkrichtung hinten liegenden Kante eines Seitenarms mit
einem Hindernis ist aber zum Beispiel bei einer Drehbewegung des Saugroboters jederzeit mdglich. In einem solchen
Falle scheint der in der WO 2013/051843 A1 vorgeschlagene Saugroboter eine begonnene Drehbewegung nicht fort-
setzen zu kdnnen. Die motorisch angetriebenen Seitenarme der WO 2013/051843 A1 scheinen unabhangig von einer
jeweiligen Drehrichtung im Falle einer Kollision mit einem Hindernis problematisch zu sein.

[0006] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht vor diesem Hintergrund darin, einen Saugroboter mit zumin-
dest einem beweglichen Seitenarm sowie eine die Beweglichkeit des Seitenarms ermdéglichende Mechanik anzugeben,
derbzw. dieim Kollisionsfall, also bei einem Kontakt des Seitenarms mit einem Hindernis, eine Bewegung des betroffenen
Seitenarms in eine Position im Innern des Gehauses des Saugroboters erlaubt, um so eine Kollisionssituation aufzu-
heben.

[0007] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe durch einen Saugroboter mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1
geldst. Dabeiistbeieinem Saugroboter miteinem beweglichen und als Tréger einer Seitenbirste fungierenden Seitenarm
vorgesehen, dass der Seitenarm mittels einer Federmechanik um eine Drehachse schwenkbeweglich ist, dass der
Seitenarm bei einem Kontakt mit einem Hindernis in das Innere eines Gehduses des Saugroboters einschwenkbar ist
und dass der Seitenarm mittels eines Langlochs an der Drehachse einerseits schwenkbeweglich und andererseits linear
verschiebbar gelagert ist.

[0008] Die Schwenkbeweglichkeit des Seitenarms erlaubt ein Einschwenken des Seitenarms in das Innere des Ge-
hauses des Saugroboters, wenn der Seitenarm bei einer ersten Bewegungsrichtung des Saugroboters, zum Beispiel
bei einer Vorwartsbewegung des Saugroboters oder einer Drehbewegung in einer ersten Drehrichtung, ein Hindernis
berihrt. Aufgrund der linear verschiebbaren Lagerung des Seitenarms an dem Langloch fungiert das Langloch als
Linearfihrung des Seitenarms. Entlang der Richtung des Langlochs kann der Seitenarm auch bei einer Berlihrung eines
Hindernisses bei einer Drehbewegung entgegen der ersten Drehrichtung, also einer Drehbewegung in einer zweiten
Drehrichtung, ausweichen und in das Innere des Gehduses des Saugroboters zurlickweichen. Je nach Richtung des
AnstoRens an das Hindernis wird der Seitenarm zusétzlich zu der linearen Bewegung entlang des Langlochs auch noch
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im Rahmen von dessen Schwenkbeweglichkeit in das Innere des Gehduses geschwenkt.

[0009] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgenden Unter-
anspriichen. Dabei verwendete Riickbeziehungen weisen auf die weitere Ausbildung des Gegenstandes des Hauptan-
spruches durch die Merkmale des jeweiligen Unteranspruches hin. Sie sind nicht als ein Verzicht auf die Erzielung eines
selbstandigen, gegenstandlichen Schutzes fir die Merkmalskombinationen der riickbezogenen Unteranspriiche zu ver-
stehen. Des Weiterenistim Hinblick auf eine Auslegung der Anspriiche bei einerndheren Konkretisierung eines Merkmals
in einem nachgeordneten Anspruch davon auszugehen, dass eine derartige Beschrankungin den jeweils vorangehenden
Ansprichen nicht vorhanden ist.

[0010] Bei einer Ausfiihrungsform des Saugroboters zeichnet sich der Seitenarm durch eine L-férmige oder eine
zumindest im Wesentlichen L-formige Grundform mit einem ersten und einem zweiten Schenkel aus, wobei sich das
Langloch am freien Ende des im Gehause des Saugroboters liegenden Schenkels befindet. Im Interesse einer besseren
Lesbarkeit der nachfolgenden Beschreibung wird der im ausgeschwenkten Zustand tber die Randlinie des Geh&uses
hinausragende und als Trager einer Seitenbirste fungierende Teil des Seitenarms im Folgenden als Birstentragerteil
oder Birstentragerabschnitt bezeichnet. Der Teil des Seitenarms, von dem der Blrstentragerabschnitt ausgeht, wird
zur Unterscheidung als Basisteil oder Basisabschnitt bezeichnet. Der Basisabschnitt umfasst das Langloch und kann
als erster oder langer Schenkel der L-férmigen Grundform aufgefasst werden. Der Biirstentradgerabschnitt ist dann
entsprechend der zweite oder kurze Schenkel. Aufgrund dieser abgeknickten Grundform bendtigt der Seitenarm nur
wenig Platzim Geh&use des Saugroboters und mitder nahe an der Auflenkante des Gehduses liegenden Schwenkachse
reicht ein geringes Verschwenken des Basisabschnitts aus, um den Biirstentrdgerabschnitt vollstdndig in das Innere
des Gehauses einzuziehen. Die Offnung im Gehause, durch die der Basisabschnitt im ausgeschwenkten Zustand aus
dem Gehause ragt, kann dabei vergleichsweise klein sein, weil das Verschwenken des Seitenarms im Wesentlichen im
Innern des Gehauses stattfindet.

[0011] Beieiner Ausfiihrungsform des Saugroboters istdas Langlochim Seitenarm so orientiert, dass eine Langsachse
des Langlochs in Richtung auf den Burstentragerabschnitt weist, also in Richtung auf den bei einem ausgeschwenkten
Seitenarm Uber eine Randlinie des Gehauses hinausragenden Teil des Seitenarms. Indem das Langloch in Richtung
auf den Birstentragerabschnitt orientiert ist, kann der Seitenarm im Falle eines AnstoRens seines Biirstentragerab-
schnitts an ein Hindernis insgesamt entlang des Langlochs verschoben werden und so die Kollisionssituation aufgehoben
werden. Je nach der jeweiligen Fahrtrichtung des Saugroboters und dem Punkt, mit dem der Birstentragerabschnitt an
das Hindernis st6Rt - im Folgenden als AnstoRpunkt bezeichnet -, ergibt sich eine Richtung einer Kraftwirkung. Je nach
der jeweiligen Richtung der Kraftwirkung einerseits sowie einer Linie durch den AnstoBpunkt und die Schwenkachse
des Seitenarms andererseits schwenkt der Seitenarm bei einer Beriihrung mit dem Hindernis zusétzlich zu der trans-
latorischen Bewegung entlang des Langlochs auch in das Innere des Gehauses ein, so dass der Birstentragerabschnitt
zurlickgezogen und ebenfalls die Kollisionssituation aufgehoben wird.

[0012] Bei einer speziellen Variante der oben beschriebenen Ausfiihrungsform ist das in Richtung auf den Birsten-
tragerabschnitt weisende Langloch bei ausgeschwenktem Seitenarm quer zur sich bei einer Vorwartsbewegung des
Saugroboters ergebenden Fahrtrichtung orientiert. Bei einem Anstofen des Birstentragerabschnitts an ein Hindernis
bei einer Vorwartsbewegung des Saugroboters ergibt sich dann normalerweise keine Bewegung des Seitenarms entlang
des Langlochs und als Bewegung des Seitenarms resultiert aufgrund des AnstoRens an dem Hindernis eine reine
Schwenkbewegung, mittels derer der Birstentrédgerabschnitt in das Innere des Gehauses eingezogen wird.

[0013] Bei einer besonderen Ausfiihrungsform des Saugroboters umfasst die Federmechanik eine Schenkelfeder,
mit deren Federkraft der Seitenarm in die Arbeitsposition ausschwenkbar und gegen deren Federkraft der Seitenarm
in das Innere des Gehauses einschwenkbar ist. Die Schenkelfeder bendtigt innerhalb des Gehduses des Saugroboters
in vorteilhafter Art und Weise nur wenig Platz und bei einer giinstigen Anordnung der Schenkelfeder beschrankt sich
deren Platzbedarf auf den reinen Schwenkbereich oder zumindest im Wesentlichen auf den reinen Schwenkbereich
des Seitenarms.

[0014] Eine solche giinstige Anordnung der Schenkelfeder besteht zum Beispiel darin, dass ein erster Schenkel der
Schenkelfeder bis zu einer Abstiitzung am Gehause des Saugroboters reicht, dass ein zweiter Schenkel der Schenkel-
feder am Seitenarm angreift und dass zumindest eine Windung der Schenkelfeder, von welcher der erste und der zweite
Schenkel ausgehen, an der Drehachse festgelegt ist. Die Windung der Schenkelfeder und der zweite Schenkel befinden
sich damit unter oder Gber dem Seitenarm und in jedem Falle im Schwenkbereich des Seitenarms. Der erste Schenkel
reicht in Schwenkrichtung tGber den Seitenarm hinaus und befindet sich damit ebenfalls im Schwenkbereich. Wenn die
Abstiitzung unter oder tUber dem Seitenarm vom Gehduse ausgeht, ist eine noch weitergehende Beschrankung des
Platzbedarfs der Schenkelfeder mdglich.

[0015] Bei einer besonderen Ausfiihrungsform des Saugroboters mit zumindest einem schwenkbeweglichen Seiten-
arm umfasst die Mechanik, welche die Beweglichkeit des Seitenarms ermdglicht, neben der Federmechanik eine Fiih-
rungsmechanik, die bei einer Verschiebung des Seitenarms entlang des Langlochs wirksam wird. Die Fiihrungsmechanik
lenkt den Seitenarm bei einer linearen Bewegung am Langloch aus und fligt damit der Bewegung des Seitenarms
entlang des Langlochs eine Komponente in einer von der Ausrichtung des Langlochs unterschiedlichen Richtung hinzu.
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Die aufgrund der Fiihrungsmechanik resultierende zusatzliche Bewegungskomponente fiihrt zu einem Verschwenken
des Seitenarms um die Schwenkachse und damit zu einem Einziehen des Birstentragerabschnitts in das Innere des
Gehauses. Die Fihrungsmechanik bewirkt dabei ein zwangsgefiihrtes Verschwenken des Seitenarms auch dann, wenn
aufgrund des AnstoRpunktes des Hindernisses an den Blrstentragerabschnitt allein kein Verschwenken des Seitenarms
erfolgt.

[0016] Beieiner besonderen Ausfiihrungsform des Saugroboters mit einer solchen Flihrungsmechanik umfasst diese
eine Fihrungsrolle und eine Flihrungsrippe. Eines der Teile der Fiihrungsmechanik, also zum Beispiel die Flihrungsrippe,
befindet sich am Seitenarm. Das andere Teil, also zum Beispiel die Fiihrungsrolle, befindet sich am Gehause des
Saugroboters oder ist zumindest in Relation zu dem beweglichen Seitenarm ortsfest angebracht. Die Fiihrungsmechanik
zeichnet sich dadurch aus, dass eine Langsachse der Fiihrungsrippe und die Léangsachse des Langlochs einen spitzen
Winkel einschlielen und/oder dass eine Langsachse der Fihrungsrippe und eine Vorderkante des Birstentragerab-
schnitts parallel oder zumindest im Wesentlichen parallel orientiert sind. Der Birstentragerabschnitt umfasst drei bei
einem ausgeschwenkten Seitenarm aulRerhalb des Gehduses des Saugroboters liegende Kanten, namlich die Vorder-
kante, eine Seitenkante und eine Hinterkante. Die Seitenkante verlauft parallel oder im Wesentlichen parallel zur Rand-
linie des Gehauses. Die Vorderkante ist die an die Seitenkante anschlielRende und bei einer Vorwartsfahrt des Saugro-
boters in Fahrtrichtung weisende Kante des Biirstentrdgerabschnitts. Die Hinterkante ist die noch verbleibende dritte
Kante. Indem die Fihrungsrippe parallel oder im Wesentlichen parallel zur Vorderkante des Birstentrdgerabschnitts
ausgerichtet ist oder indem die Langsachse der Fiihrungsrippe und die Léngsachse des Langlochs einen spitzen Winkel
einschlielRen, ist als (")ffnung im Gehause eine (")ffnung ausreichend, deren Breite nur unwesentlich tGber die Breite des
Burstentrdgerabschnitts hinausgeht. Beim Einschwenken des Seitenarms und beim Abrollen der Fiihrungsrolle an der
Fuhrungsrippe ist die Richtung des Einziehens des Burstentragerabschnitts mafRgeblich durch die Ausrichtung der
Fihrungsrippe bestimmt und aufgrund der Ausrichtung der Fihrungsrippe parallel oder im Wesentlichen parallel zur
Vorderkante des Birstentragerabschnitts. Dadurch bleibt ein Abstand der Vorderkante des Birstentragerabschnitts zum
vorderen Rand der Gehausedffnung wahrend des Einziehens gleich oder im Wesentlichen gleich. Bei diesem Einziehen
des Biirstentrdgerabschnitts bewegt sich der Seitenarm auch entlang des Langlochs. Mittels der Fiihrungsmechanik
und mittels der linearen Beweglichkeit entlang des Langlochs gelingt eine lineare oderim Wesentlichen lineare Bewegung
des Biirstentragerabschnitts, so dass dieser durch eine entsprechend schmale Gehausedffnung eingezogen werden
kann und jedenfalls keine Gehausedffnung mit einer Offnungsweite erforderlich ist, die in gréRerem Umfang eine
Schwenkbewegung erlaubt.

[0017] EinAusfihrungsbeispiel der Erfindungistinden Zeichnungenrein schematisch dargestellt und wird nachfolgend
naher beschrieben. Einander entsprechende Gegenstéande oder Elemente sind in allen Figuren mit den gleichen Be-
zugszeichen versehen. Das Ausflihrungsbeispiel ist nicht als Einschrankung der Erfindung zu verstehen. Vielmehr sind
im Rahmen der vorliegenden Offenbarung durchaus auch Anderungen méglich, insbesondere solche, die zum Beispiel
durch Kombination oder Abwandlung von einzelnen in Verbindung mit den im allgemeinen oder speziellen Beschrei-
bungsteil beschriebenen sowie in den Anspriichen und/oder der Zeichnung enthaltenen Merkmalen bzw. Elementen
oder Verfahrensschritten fiir den Fachmann im Hinblick auf die Losung der Aufgabe entnehmbar sind und durch kom-
binierbare Merkmale zu einem neuen Gegenstand oder zu neuen Verfahrensschritten flihren.

[0018] EinAusfihrungsbeispiel der Erfindungistinden Zeichnungenrein schematisch dargestellt und wird nachfolgend
naher beschrieben. Es zeigen

Figur 1 einen Schnitt durch einen Teil eines Gehauses eines Saugroboters und einen in dem
Gehause beweglichen Seitenarm,

Figur 2 eine Seitenblirste, wie sie zur Anbringung an dem Seitenarm gemaR Figur 1 in Betracht
kommt,

Figur 3 einen nach einer Berlihrung eines Hindernisses in das Gehause des Saugroboters ein-

geschwenkten Seitenarm,
Figur 4, Figur 5 und Figur 6  Momentaufnahmen des Seitenarms gemaR Figur 1 und Figur 3 bei einer Berlihrung
eines Hindernisses beieinerim Vergleich zu Figur 1, Figur 3 anderen Bewegungsrichtung.

[0019] Die Darstellung in Figur 1 zeigt einen Schnitt durch einen Saugroboter 10, von dem Teile des Randbereichs
eines Gehauses 12 erkennbar sind. Als Schnittebene ist eine Ebene parallel zum bearbeiteten Untergrund gewahlt. In
dem gezeigten Abschnitt des Gehauses 12 befindet sich ein beweglicher Seitenarm 14. Der Seitenarm 14 sowie ein
korrespondierender, nicht gezeigter Seitenarm auf der anderen Seite des Saugroboters 10 sind jeweils als Trager einer
in Figur 1 nicht gezeigten Seitenbiirste 16 vorgesehen. Eine mdgliche Ausfiihrungsform einer solchen Seitenbirste 16
mit an einem drehbaren Birstenkern angeordneten Borstenblscheln 18 ist in der Darstellung in Figur 2 gezeigt.

[0020] Im Interesse einer besseren Lesbarkeit der Beschreibung wird ein Abschnitt des Seitenarms 14, der zur An-
bringung der Seitenblrste 16 bestimmt ist, als Birstentragerabschnitt 20 bezeichnet. Der Birstentragerabschnitt 20
befindet sich bei ausgeschwenktem Seitenarm 14 - wie dies in Figur 1 gezeigt ist - auRerhalb des Gehauses 12. Der
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im ausgeschwenkten Zustand im Gehause 12 liegende Abschnitt des Seitenarms 14 wird als Basisabschnitt 22 bezeich-
net. Der Basisabschnitt 22 kann als langer Schenkel des L-formigen Seitenarms 14 aufgefasst werden. Der Bursten-
tragerabschnitt 20 bildet den verbleibenden kurzen Schenkel. Dieser weist im Wesentlichen drei Kanten 24, 26, 28 auf,
namlich eine Vorderkante 24, eine Seitenkante 26 und eine Hinterkante 28. Die Seitenkante 26 verlauft parallel oder im
Wesentlichen parallel zur Randlinie des Gehauses 12. Die Vorderkante 24 ist die an die Seitenkante 26 anschliefiende
und bei einer Vorwartsfahrt des Saugroboters 10 in Fahrtrichtung weisende Kante des Birstentragerabschnitts 20. Die
Hinterkante 28 ist die noch verbleibende dritte Kante.

[0021] Die Beweglichkeit des Seitenarms 14 ermdglicht einen Kontakt mit einem im Bewegungsbereich des Saugro-
boters 10 befindlichen Hindernis 30, ohne dass sich die Gefahr ergibt, dass sich der Saugroboter 10 an dem Hindernis
30 festfahrt und anschlieRend keine weitere Bewegung des Saugroboters 10 mdglich ist.

[0022] Der Seitenarm 14 ist einerseits um eine Drehachse 32 schwenkbar und andererseits an der Drehachse 32
linear verschiebbar gelagert. Als Mittel fur die lineare Verschiebbarkeit des Seitenarms 14 relativ zur Drehachse 32
fungiert ein Langloch 34 im Seitenarm 14. Bei der gezeigten Ausfiihrungsform befindet sich das Langloch 34 am freien
Ende des als Basisabschnitt 22 bezeichneten Schenkels des L-férmigen Seitenarms 14. Als Drehachse 32 fungiert zum
Beispiel ein mit dem Gehduse 12 fest verbundener, insbesondere einstiickig mit dem Gehduse 12 verbundener Zapfen
oder dergleichen.

[0023] Die Darstellungen in Figur 1 und Figur 3 zeigen Momentaufnahmen bei einer Vorwartsbewegung des Saugro-
boters 10 (angedeutet durch den Blockpfeil) und bei einem sich wahrend der Vorwartsbewegung ergebenden Kontakt
des Seitenarms 14, namlich des Birstentragerabschnitts 22, mit einem Hindernis 30, zum Beispiel einem Md&belbein.
Die in Figur 1 gezeigte Position des Seitenarms 14 wird als ausgeschwenkte Position oder als Arbeitsposition bezeichnet.
Die in Figur 3 gezeigte Position wird als eingeschwenkte oder eingezogene Position bezeichnet. Wie dies anhand des
Unterschieds zwischen den Darstellungen in Figur 1 und Figur 3 erkennbar ist, weicht der Birstentragerabschnitt 22
aufgrund der Drehbarkeit des Seitenarms 14 an der Drehachse 32 bei einem Kontakt mit einem Hindernis 30 in das
Innere des Gehaduses 12 des Saugroboters 10 zurlick. Dabei werden zum Beispiel ein Taster oder dergleichen betatigt
und ein den Kontakt mit dem Hindernis 30 anzeigendes Kontaktsignal erzeugt. Bei der in den Figuren gezeigten Aus-
fuhrungsform befindet sich ein Taster unter dem Seitenarm 14 und ist daher bei der gewahlten Schnittebene nicht
sichtbar. Das Kontaktsignal wird einer Steuerungseinheit (nicht gezeigt) des Saugroboters 10 zugeleitet. Bei einem bei
einer Vorwartsbewegung und einer entsprechenden Ansteuerung der Antriebsrader (nicht gezeigt) des Saugroboters
10 eintreffenden Kontaktsignal wird durch die Steuerungseinheit aufgrund des Kontaktsignals eine tbliche Ausweich-
strategie des Saugroboters 10 ausgeldst, zum Beispiel derart, dass der Saugroboter 10 eine vorgegebene oder vorgeb-
bare Wegstrecke entgegen der bisherigen Fahrtrichtung zuriickfahrt, dann eine Drehung um einen vorgegebenen oder
vorgebbaren Winkel ausfiihrt und anschlieRend wieder in Vorwartsrichtung fahrt.

[0024] Sobald der Seitenarm 14 bei einer entsprechenden Bewegung des Saugroboters 10 von dem Hindernis 30 frei
wird, schwenkt dieser wieder aus. Dafiir ist eine Schenkelfeder 36 vorgesehen, welche den Seitenarm 14 normalerweise
in der ausgeschwenkten Position (wie in Fig. 1 gezeigt) halt, so dass die Seitenblrste 16 ebenfalls aus dem Gehause
12 des Saugroboters 10 geschwenkt ist. Die Schenkelfeder 36 greift einerseits am Gehduse 12 des Saugroboters 10,
hier an einer vom Gehause 12 ausgehenden Abstlitzung 38, und andererseits am Seitenarm 14, hier einem Stift 40 am
Seitenarm 14 oder einer Laufrolle an einem solchen Stift 40, an. Zwischen der Abstlitzung 38 und dem Stift 40 ist die
Schenkelfeder 36 an einer Achse fixiert, hier an dem als Drehachse 32 fungierenden Zapfen. Ausgehend von dort
reichen ein erster Schenkel der Schenkelfeder 36 bis zur Abstiitzung 38 und ein zweiter Schenkel bis zum Stift 40. Bei
eingeschwenktem Seitenarm 14 (Fig. 3) resultiert eine stérkere Spannung der Schenkelfeder 36 und bei ausgeschwenk-
tem Seitenarm 14 (Fig. 1) ist die Schenkelfeder 36 zumindest teilweise entspannt.

[0025] Der Seitenarm 14 kann auch einem Hindernis 30 ausweichen, mit dem dessen Burstentrdgerabschnitt 20
aufgrund einer Drehung des Saugroboters 10 in Kontakt kommt, wie dies in den Figuren 4 bis 6 gezeigt ist. Die Dreh-
richtung des Saugroboters 10 ist dort jeweils durch den rechts unten gezeigten Blockpfeil veranschaulicht.

[0026] Beieiner Drehrichtung gegen den Uhrzeigersinn kommt der gezeigte linke Seitenarm 14 des Saugroboters 10
mit der Hinterkante 28 des Burstentragerabschnitts 20 mit dem Hindernis 30 in Kontakt. Bei einer Drehbewegung im
Uhrzeigersinn (nicht gezeigt) weicht der linke Seitenarm 14 dem Hindernis 30 auf dieselbe Art aus, wie dies bei einem
Kontaktmiteinem Hindernis beieiner Vorwartsfahrt der Fall ist, das heif3t, der Seitenarm 14 schwenktum seine Drehachse
32 in das Innere des Gehduses 12. Fir den nicht gezeigten rechten Seitenarm gelten dies und die nachfolgende
Beschreibung jeweils entsprechend.

[0027] Beieinem Kontakt der Hinterkante 28 des Biirstentragerabschnitts 20 mit dem Hindernis 30 ist zum Einschwen-
ken des Seitenarms 14 dessen bloRRe Schwenkbeweglichkeit um die Drehachse 32 mitunter nicht ausreichend und der
Seitenarm 14 kann verklemmen. Ein Einschwenken des Seitenarms 14 in das Innere des Gehauses 12 findet dann
gerade nicht statt. Ein solchermalien verklemmter Seitenarm 14 befindet sich zudem noch in seiner ausgeschwenkten
Arbeitsposition, so dass auch kein zur Kollisionserkennung vorgesehener Taster oder dergleichen betétigt ist. Ohne ein
davon erhéltliches Kontaktsignal wird auch keine Ubliche Ausweichstrategie des Saugroboters 10 eingeleitet und im
Ergebnis hatte sich der Saugroboter 10 in eine Position mandvriert, die einen Eingriff des Benutzers erfordert.
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[0028] Um eine solche Situation auszuschliel3en, ist der Seitenarm 14 mittels des Langlochs 34 an der Drehachse 32
nicht nur schwenkbar, sondern auch linear verschiebbar gelagert. Beim Kontakt mit einem Hindernis 30 (Fig. 4) wirkt
das Langloch 34 wie eine Linearfihrung des Seitenarms 14 und der Seitenarm 14 wird am Langloch 34 verschoben.
Bereits dies kann ein ansonsten moégliches Verklemmen des Seitenarms 14 verhindern oder aufldsen. Sicher vermieden
wird ein Verklemmen mittels einer Fihrungsmechanik 42, 44, die als eine weitere Linearfihrung wirkt. Die weitere
Linearfihrung wirkt dabei in einer von der Richtung des als erste Linearfiihrung fungierenden Langlochs 34 unterschied-
lichen Richtung. Bei der gezeigten Ausfihrungsform fungiert die Filhrungsmechanik 42, 44 beim Ausschwenken des
Seitenarms 14 als Anschlag. Bei der gezeigten Ausfiihrungsform fungieren als Fihrungsmechanik 42, 44 und entspre-
chend als weitere Linearfiihrung sowie als Anschlag eine Fihrungsrolle 42 und eine Fiihrungsrippe 44.

[0029] Die Fuhrungsrolle 42 erlaubt ein besonders reibungsarmes Abrollen an der Fiihrungsrippe 44. Grundsatzlich
kommen anstelle einer Fiihrungsrolle 42 aber auch ein Stift oder eine sonstige Abstellung in Betracht, der bzw. die mit
einer Flache oder einem Randflachenabschnitt entlang der Fiihrungsrippe 44 beweglich ist. Bei dem gezeigten Ausfiih-
rungsbeispiel ist die Fihrungsrippe 44 mit dem Gehause 12 verbunden, insbesondere einstlickig mit dem Gehause 12
verbunden. Wesentlich ist aber nur, dass die Fiihrungsrippe 44 in ihrer Position und Ausrichtung relativ zum Seitenarm
14 fixiert ist. Die FUhrungsrippe 44 kann also auch auf andere Art und Weise angebracht sein. Die Fiihrungsrolle 42 ist
bei der gezeigten Ausfiihrungsform am Seitenarm 14 angebracht, zum Beispiel indem sich die Fihrungsrolle 42 auf
einem einstlickig mit dem Seitenarm 14 verbundenen und sich senkrecht auf der Oberflaiche des Seitenarms 14 erhe-
benden Stift, der als Drehachse der Fiihrungsrolle 42 fungiert, befindet. Die Elemente der Flihrungsmechanik 42, 44
kénnen allerdings auch genau umgekehrt angeordnet sein, derart, dass sich die Fihrungsrippe 44 am Seitenarm 14
und die Fihrungsrolle 42 am Gehéause 12 befinden.

[0030] Da die Fihrungsmechanik 42, 44 beim Ausschwenken des Seitenarms 14 als Anschlag fungiert, befinden sich
die beiden Elemente der Filhrungsmechanik 42, 44 normalerweise in Kontakt. Bei der gezeigten Ausfiihrungsform liegt
die Fuhrungsrolle 42 bei ausgeschwenktem Seitenarm 14 an der Fihrungsrippe 44 an. Diese Situation ist auch bei der
Darstellung in Figur 4 gezeigt. Bei der hier zur Erlauterung der Mechanik des Seitenarms 14 angenommenen Drehbe-
wegung des Saugroboters 10 (gegen den Uhrzeigersinn; siehe Blockpfeil) kommt es zu einem Anstol3en der Hinterkante
28 des Birstentragerabschnitts 20 an das Hindernis 30. Aufgrund der im Eingriff befindlichen Fiihrungsmechanik 42,
44 rollt die FUhrungsrolle 42 bei weiter fortschreitender Drehbewegung des Saugroboters 10 an der Fihrungsrippe 44
ab. Dabei wird der Birstentragerabschnitt 20 des Seitenarms 14 eingezogen, indem der Seitenarm 14 insgesamt -
zwangsgefuhrt durch die Fihrungsmechanik 42, 44 - um seine Drehachse 32 verschwenkt wird. Die Lagerung des
Seitenarms 14 am Langloch 34 erlaubt die daflir notwendige Beweglichkeit im Bereich der Drehachse 32. Die Darstellung
in Figur 5 zeigt eine Situation, bei der der Birstentragerabschnitt 20 bereits im Wesentlichen durch Verschwenken des
Seitenarms 14 in das Innere des Gehauses 12 eingezogen ist. Die Flihrungsrolle 42 befindet sich in der Nadhe des Endes
der Fiihrungsrippe 44 und der Seitenarm 14 ist wahrend der zwangsgefiihrten Bewegung mittels der Fiihrungsmechanik
42, 44 auch entlang des Langlochs 34 verschoben worden, so dass sich der als Drehachse 32 fungierenden Zapfen
bei der in Figur 5 gezeigten Situation im Gegensatz zu der Konfiguration bei einem ausgeschwenkten Seitenarm 14
(Fig. 4) am gegentberliegenden Ende des Langlochs 34 befindet.

[0031] Die Darstellung in Figur 6 zeigt einen vollstandig eingeschwenkten Seitenarm 14. Die Kollisionssituation mit
dem Hindernis 30 besteht nicht mehr, jedenfalls kann der Blrstentréagerabschnitt 20 des Seitenarms 14 mit seinen zum
Beispiel aus einem reibungsarmen Kunststoff gefertigten Kanten 24, 26, 28 (Gleitkanten) an dem Hindernis 30 entlang
gleiten. Dabei wird der Seitenarm 14 eventuell noch weiter um seine Drehachse 32 verschwenkt. Die Fiihrungsmechanik
42, 44 kommt dabei eventuell aulRer Eingriff. Der Seitenarm 14 ist dabei bis zu einem Kontakt mit der dann als Anschlag
fungierenden Abstiitzung 38 verschwenkbar.

[0032] Bei dem in den Darstellungen in Figur 4, Figur 5 und Figur 6 gezeigten Verschwenken des Seitenarms 14
erfolgt das Verschwenken gegen die Federspannung der Schenkelfeder 36 und mit zunehmendem Verschwenken des
Seitenarms 14 nimmt die Federspannung zu. Sobald die Kollisionssituation mit dem Hindernis 30 nicht mehr besteht,
wird der Seitenarm 14 mittels der Schenkelfeder 36 wieder in die Arbeitsposition (Figur 1/Figur 4) ausgeschwenkt. Bei
der gezeigten Ausfiihrungsform weist der Seitenarm 14 neben der Fihrungsrippe 44 der Fihrungsmechanik 42, 44
noch eine optionale weitere Fiihrungsrippe 46 in der Ndhe des Langlochs 34 auf. Die weitere Fiihrungsrippe 46 dient
zur Beeinflussung der Federkraft der Schenkelfeder 36. Dafiir ist die weitere Flihrungsrippe 46 in einer Ausrichtung am
Seitenarm 14 angeformt, die mit der Ladngsachse des Langlochs 34 einen spitzen Winkel einschlieRt, das Langloch 34
und die weitere Flihrungsrippe 46 sind also nicht parallel. Beim Verschieben des Seitenarms 14 entlang des Langlochs
34 laufen der Stift 40 oder eine Laufrolle am Stift 40 an einer Seitenflache der weiteren Fiihrungsrippe 46 entlang und
die Schenkelfeder 36 wird zusétzlich gespannt, so dass sich fiir ein Ausschwenken des Seitenarms 14, sobald dieser
von dem Hindernis 30 wieder frei wird, eine erhdhte Federkraft ergibt.

[0033] Beieiner Drehbewegung des Saugroboters 10 und einem daraufhin erfolgenden Anstof3en eines Seitenarms
14 mit seiner Seitenkante 26 oder seiner Hinterkante 28 an einem Hindernis 30 muss kein Anhalten oder eine Fahrt-
richtungsénderung des Saugroboters 10 erfolgen, weil die Kollisionssituation durch das beschriebene Einschwenken
des jeweils betroffenen Seitenarms 14 aufgeldst werden kann. Wenn beim Einschwenken des Seitenarms 14 ein Taster
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im Innern des Gehduses 12 des Saugroboters 10 betéatigt und ein Kontaktsignal ausgeldst wird, wird dies durch die
Steuerungseinheit aufgrund einer Verkniipfung mit der Fahrtrichtung, also der jeweiligen Ansteuerung der Antriebsrader,
nicht ausgewertet. Derselbe Taster und ein davon erzeugtes Kontaktsignal werden demnach je nach Situation unter-
schiedlich verwendet.

[0034] Abschlielend lasst sich die hier vorgelegte Beschreibung kurz wie folgt zusammenfassen: Angegeben wird
ein Saugroboter 10 mit zumindest einem schwenkbeweglichen Seitenarm 14, wobei der Seitenarm 14 zum Einschwenken
in das Innere eines Gehduses 12 des Saugroboters 10 im Falle einer Kollision mit einem Hindernis 30 nicht nur schwenk-
beweglich, sondern auch linear verschieblich gelagert ist und wobei zur schwenkbeweglichen und linear verschieblichen
Lagerung ein Langloch 34 im Seitenarm 14 vorgesehen ist.

Bezugszeichenliste

[0035]

10  Saugroboter

12  Gehduse (des Saugroboters)

14  Seitenarm

16  Seitenbirste

18  Borstenbischel (der Seitenbirste)

20 Burstentragerabschnitt (des Seitenarms)
22  Basisabschnitt (des Seitenarms)

24  Vorderkante (des Seitenarms)

26  Seitenkante (des Seitenarms)

28  Hinterkante (des Seitenarms)

30 Hindernis

32 Drehachse (des Seitenarms)

34  Langloch (im Seitenarm)

36  Federmechanik / Schenkelfeder

38  Abstitzung (der Schenkelfeder am Gehause)
40  Stift (am Seitenarm)

42  Fihrungsmechanik / Fiihrungsrolle

44 Fihrungsmechanik / Fihrungsrippe

46  weitere Fihrungsrippe
Patentanspriiche

1. Saugroboter (10) mit einem beweglichen Seitenarm (14), wobei der Seitenarm (14) mittels einer Federmechanik

(36) schwenkbeweglich und bei einem Kontakt mit einem Hindernis (30) in das Innere eines Gehauses (12) des
Saugroboters (10) einschwenkbar ist, dadurch gekennzeichnet,

dass der Seitenarm (14) mittels eines Langlochs (34) an einer Drehachse (32) schwenkbeweglich und linear ver-
schiebbar gelagert ist.

Saugroboter (10) nach Anspruch 1, wobei sich der Seitenarm (14) durch eine L-férmige Grundform mit einem ersten
und einem zweiten Schenkel auszeichnet, wobei sich das Langloch (34) am freien Ende eines ersten Schenkels
der L-férmigen Grundform befindet und wobei ein freies Ende des zweiten Schenkels als Trager einer Seitenbirste
(16) fungiert.

Saugroboter (10) nach Anspruch 1 oder 2, wobei das Langloch (34) im Seitenarm (14) so orientiert ist, dass eine
Langsachse des Langlochs (34) in Richtung auf einen bei einem ausgeschwenkten Seitenarm (14) iber eine Rand-
linie des Gehauses (12) hinausragenden Teil des Seitenarms (14) weist.

Saugroboter (10) nach Anspruch 1, 2 oder 3, wobei das Langloch (34) im Seitenarm (14) bei ausgeschwenktem
Seitenarm (14) quer zu einer sich bei einer Vorwartsbewegung des Saugroboters (10) ergebenden Fahrtrichtung
orientiert ist.

Saugroboter (10) nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei die Federmechanik eine Schenkelfeder (36)
umfasst, mit deren Federkraft der Seitenarm (14) ausschwenkbar und gegen deren Federkraft der Seitenarm (14)



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10.

EP 3 031 373 A1
einschwenkbar ist.

Saugroboter (10) nach Anspruch 5, wobei ein erster Schenkel der Schenkelfeder (36) bis zu einer Abstlitzung (38)
am Gehause (12) des Saugroboters (10) reicht, ein zweiter Schenkel der Schenkelfeder (36) am Seitenarm (14)
angreift und zumindest eine Windung der Schenkelfeder (36), von welcher der erste und der zweite Schenkel
ausgehen, an der Drehachse (32) festgelegt ist.

Saugroboter (10) nach einem der vorangehenden Anspriiche, mit einer bei einer Verschiebung des Seitenarms
(14) entlang des Langlochs (34) wirksamen Fiihrungsmechanik (42, 44), wobei die Fiihrungsmechanik (42, 44) den
Seitenarm (14) aus einer linearen Bewegung am Langloch (34) auslenkt und der Bewegung des Seitenarms (14)
entlang des Langlochs (34) eine Komponente in einer von der Ausrichtung des Langlochs (34) unterschiedlichen
Richtung hinzuflgt.

Saugroboter (10) nach Anspruch 7, wobei die Fliihrungsmechanik (42, 44) beim Ausschwenken des Seitenarms
(14) als Anschlag fungiert.

Saugroboter (10) nach Anspruch 7 oder 8, wobei die Filhrungsmechanik (42, 44) eine FUhrungsrolle (42) und eine
Fihrungsrippe (44) umfasst, wobei sich eines der Teile der Filhrungsmechanik (42, 44) am Seitenarm (14) und das
andere Teil am Gehéause (12) des Saugroboters (10) befindet.

Saugroboter (10) nach Anspruch 9, wobei die Fiihrungsrolle (42) am Seitenarm (14) und die Fuhrungsrippe (44)
am Gehause (12) des Saugroboters (10) angebracht sind.
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