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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Staubsaugerroboter.

[0002] Konventionelle Staubsauger werden von einem Benutzer bedient, der den Staubsauger bewegt und insbeson-
dere die Bodenduse, Uber die Staub eingesaugt wird, tber die zu reinigende Flache bewegt. Dabei umfassen beispiels-
weise herkdmmliche Bodenstaubsauger ein Gehaduse, das auf Rollen und/oder Gleitkufen gelagert ist. In dem Gehause
ist ein Staubsammelbehalter angeordnet, in dem sich ein Filterbeutel befindet. Eine Bodendise ist tiber ein Saugrohr
und einen Saugschlauch mit dem Staubsammelraum verbunden. Bei den herkdmmlichen Bodenstaubsaugern ist im
Gehause weiterhin eine Motorgeblaseeinheit angeordnet, die im Staubsammelbehélter einen Unterdruck erzeugt. In
Luftstrdmungsrichtung ist somit die Motorgeblaseeinheit hinter der Bodendiise, dem Saugrohr, dem Saugschlauch sowie
dem Staubsammelbehalter bzw. dem Filterbeutel angeordnet. Da derartige Motorgeblaseeinheiten von gereinigter Luft
durchstromt werden, werden sie manchmal auch als Reinluft-Motoren ("Clean-Air-Motor") bezeichnet.

[0003] Insbesondere in friiheren Zeiten gab es auch Staubsauger, in denen die angesaugte Schmutzluft direkt durch
das Motorgeblase hindurch und in einen unmittelbar daran anschlieBenden Staubbeutel gefiihrt wurde. Beispiele hierfir
sind in der US 2,101,390, US 2,036,056 und US 2,482,337 gezeigt. Diese Staubsaugerformen sind heutzutage nicht
mehr sehr verbreitet.

[0004] Derartige Dreckluft- oder Schmutzluft-Motorgeblase werden auch als "Dirty-Air-Motor" oder "Direct-Air-Motor"
bezeichnet. Die Verwendung derartiger Dirty-Air-Motoren wird auch in den Dokumenten GB 554177, US 4,644,606, US
4,519,112, US 2002/0159897, US 5,573,369, US 2003/0202890 oder US 6,171,054 beschrieben.

[0005] In den letzten Jahren gewannen auch Staubsaugerroboter an Popularitat. Derartige Staubsaugerroboter mis-
sen nicht mehr von einem Benutzer Uber die zu reinigende Flache gefihrt werden; sie fahren vielmehr selbststédndig
den Boden ab. Beispiele fiir derartige Staubsaugerroboter sind beispielsweise aus der EP 2 741 483, der DE 10 2013
100 192 und der US 2007/0272463 bekannt.

[0006] Der Nachteil dieser bekannten Staubsaugerroboter besteht darin, dass diese nur eine niedrige Staubaufnahme
haben. Die ist dadurch begriindet, dass entweder die Staubaufnahme nur durch den Birsteffekt einer rotierenden
Birstenwalze erzielt wird oder Motorgebldseeinheiten mit sehr geringer Leistung verwendet werden.

[0007] Ein alternativer Staubsaugerroboter wird in der WO 02/074150 beschrieben. Dieser Staubsaugerroboter ist
zweiteilig aufgebaut, umfasst ein Behalter- oder Gebldsemodul und ein Reinigungsmodul, das tber einen Schlauch mit
dem Geblasemodul verbunden ist.

[0008] Herkdmmliche Staubsaugerroboter haben haufig Schwierigkeiten, wenn die zu reinigende Flache uneben ist.
Derartige Unebenheiten kdnnen beispielsweise darin bestehen, dass auf einem Hartboden (wie Parkett) ein Teppich
liegt und der Staubsaugerroboter vom Hartboden auf den Teppich wechseln muss. Andere Unebenheiten kénnen bei-
spielsweise in TUrschwellen bestehen. An derartigen Erhéhungen der zu reinigenden Flache stoflen Staubsaugerroboter
regelmaRig an und kénnen sich, da sie die Erhéhung nicht Giberwinden kénnen, nicht weiterbewegen.

[0009] Vordiesem Hintergrund besteht die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe darin, einen verbesserten Staub-
saugerroboter bereitzustellen.

[0010] Diese Aufgabe wird durch den Gegenstand von Anspruch 1 gelést. Erfindungsgemaf wird ein Staubsaugerr-
oboter bereitgestellt, umfassend eine auf Radern gelagerte Basis, einen Staubabscheider und eine an der Basis ange-
ordnete Bodendiise zum Aufnehmen eines Luftstroms in den Staubsaugerroboter, wobei die BodendUlse bezuglich der
Basis hohenverstellbar ausgebildet ist.

[0011] Die Héhenverstellbarkeit der Bodendiise erméglicht dem Staubsaugerroboter die Uberwindung von Bodenu-
nebenheiten, insbesondere von auftretenden Erhéhungen. Wenn also beispielsweide der Staubsaugerroboter von einem
Hartboden aus kommend mit seiner Bodendiise an einer Teppichkante anstoRt, kann die Bodendlse beziiglich der
Basis angehoben werden, so dass sich dann der Staubsaugerroboter auf den Teppich schieben kann. Die Basis selbst
kann nicht héhenverstellbar ausgebildet sein.

[0012] Die Bodenduse ist fluidisch (stromungstechnisch), beispielsweise Gber eine Schlauch- und/oder Rohrverbin-
dung, mit der Basis und/oder mit dem Staubabscheider verbunden. Durch die Bodendlise gelangt der (beispielsweise
angesaugte) Luftstrom in den Staubsaugerroboter und damit anschlieRend in den fluidisch mit der Bodendiise verbun-
denen Staubabscheider.

[0013] Die Hohenverstellungder an der Basis befestigten Bodendiise kann in unterschiedlicher Art und Weise erfolgen.
Die Bodendise kann insbesondere in eine bezlglich der Basis geneigte Stellung bringbar sein. Die Basis kann parallel
zur zu reinigenden Flache ausgerichtet sein. Die geneigte Stellung kann derart sein, dass sich der Abstand zwischen
Bodenduse und einer ebenen zu reinigenden Flache ausgehend von der Basis vergrofiert.

[0014] Durchdie geneigte bzw. schrage Stellung kann sich der Staubsaugerroboter auf eine Erh6hung schieben. Falls
die Bodendiise dabei zumindest teilweise auf dem Boden (der Erhéhung) aufliegt, 1asst sich durch eine (Vorwarts-)Be-
wegung des Staubsaugerroboters somit auch die Basis anheben.

[0015] Die Bodendise kann in unterschiedlicher Art und Weise an der Basis angeordnet bzw. befestigt sein. Beispiels-
weise kann die Bodendiise schwenkbar an der Basis angelenkt sein. In diesem Fall erfolgt die Hohenverstellung der
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Bodenduse durch ein Schwenken um eine Schwenkachse. Dies ermdglicht es, die Bodendiise in eine bezuglich der
Basis geneigte Stellung zu bringen. In einer Ausgangsstellung kann die Bodenduse parallel zur Basis und/oder parallel
zu einer zu reinigenden Flache ausgerichtet sein.

[0016] Die Bodendiise kann an einer Seite der Basis angeordnet sein. Sie kann insbesondere vor der Basis (in
bestimmungsgemaler Bewegungsrichtung) angeordnet sein. Die Basis kann ein Gehause umfassen. In diesem Fall
kann die Bodendlise an dem Gehduse angeordnet bzw. befestigt sein. Sie kann beispielsweise am Gehause der Basis
schwenkbar angelenkt sein. Die Bodendlise kann an einer Seite des Gehduses, insbesondere vor dem Gehduse (in
bestimmungsgemaler Bewegungsrichtung gesehen) angeordnet sein.

[0017] Bei den zuvor beschriebenen Staubsaugerrobotern kann die Bodendise in einer festen Position oder einer
Mehrzahl fester Positionen bezliglich der Basis arretierbar sein. Damit kann die BodendUlse in einer gewlinschten Position
bezuglich der Basis fixiert werden, was sowohl die Einstellung gewlinschter Druckverhaltnisse an, unter und/oder in der
Bodenduse erlaubt als auch ein Schieben des Staubsaugerroboters auf eine Unebenheit oder Bodenerhéhung. Im Falle
einer schwenkbaren Anordnung kann es sich insbesondere um eine oder mehrere Schwenk- bzw. Winkelpositionen
handeln. Alternativ oder zusétzlich kann die Bodendiise beziiglich der Basis frei bewegbar angeordnet sein.

[0018] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen einen Abstands- und/oder Hindernissensor umfassen.
Der Abstands- und/oder Hindernissensor kann ein optischer Sensor oder ein Drucksensor sein. Der Abstands- und/oder
Hindernissensor kann an der Basis oder an der Bodendiise angeordnet sein. Ein Abstandssensor oder Hindernissensor
dient dazu, Unebenheiten, insbesondere Erhdhungen, zu detektieren.

[0019] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen einen Schrittmotor oder einen Servomotor zur Héhen-
verstellung der Bodendiise beziiglich der Basis umfassen. Mit einem derartigen Schrittmotor oder einem Servomotor
Iasst sich beispielsweise die Bodendiise um eine Schwenkachse bewegen (rotieren).

[0020] Die zuvorbeschriebenen Staubsaugerroboter kdnnen eine in oder an der Bodendiise angeordnet Birstenwalze
aufweisen. Die Birstenwalze (manchmal auch als Klopf- und/oder Rotationsbiirste bezeichnet) kann elektromotorisch
antreibbar sein.

[0021] Die Bodenduse kann eine Bodenplatte mit einer Grundflache aufweisen, die im Betrieb des Staubsaugerrobo-
ters der zu reinigenden Flache zugewandt ist, wobei die Bodenplatte in der Grundflache einen Luftstromungskanal
aufweist, durch den zu reinigende Luft in die Bodenduise eintritt. Die Bodenplatte wird auch als Dlsensohle bezeichnet.
Der Luftstrémungskanal wird auch als Saugschlitz, Diisen6ffnung, Saugmund oder Saugkanal bezeichnet.

[0022] Die Bodenplatte kann mitihrer Grundflache im Betrieb des Staubsaugerroboters in einer Ausgangsstellung auf
der zu reinigenden Flache (dem Boden) aufliegen oder von dieser beabstandet sein. Die Grundflache kann insbesondere
parallel zur zu reinigenden Flache angeordnet sein. Die Bodendiise kann eine Borstenleiste aufweisen, mit der, im Falle
einer Beabstandung, die Luftstrdmung durch den Schlitz zwischen zu reinigender Fldche und Bodenplatte eingestellt
werden kann. Der Luftstrémungskanal kann parallel zur Grundflache eine gerade, also nicht gekrimmte, oder eine
gekrimmte Form aufweisen. Er kann zwei parallele, insbesondere gerade ausgebildete, Querseiten aufweisen. Er kann
insbesondere eine rechteckige Form oder Grundflache aufweisen.

[0023] Als Langsrichtung wird die Richtung bezeichnet, in der der Luftstrdmungskanal parallel zur Grundflache der
Bodenduse seine minimale Ausdehnung aufweist; die Querrichtung liegt senkrecht dazu (also in Richtung der maximalen
Ausdehnung des Luftstromungskanals) und ebenfalls parallel zur Grundflache. Damit sind die Léngsseiten, die Seiten
entlang der bzw. parallel zur Richtung minimaler Ausdehnung und die Querseiten, die Seiten entlang der Richtung
maximaler Ausdehnung in der Ebene der Grundflache.

[0024] Die Bodendise kann auch mehrere Luftstromungskanale aufweisen. Bei einer Mehrzahl von Luftstrémungs-
kanalen kdnnen diese eine gleiche Form oder unterschiedliche Formen aufweisen.

[0025] Die Bodendlse kann eine Antriebseinrichtung aufweisen, um wenigstens eines der Rader anzutreiben. Die
Rader kénnen zur unmittelbaren Berihrung oder Kontaktierung des Bodens ausgebildet sein. Alternativ kénnen sie als
Antriebsrader fir eine Raupenkette ausgebildet sein. In letzterem Fall wird im Betrieb des Staubsaugerroboters die
Raupenkette unmittelbar den Boden beriihren, um den Staubsaugerroboter zu bewegen.

[0026] Einesder Rader, mehrere oder alle Rader kdnnen omnidirektionale Rader sein. Dies ist insbesondere bei einer
unmittelbaren Beriihrung des Bodens durch die Rader im Betrieb des Staubsaugerroboters von Nutzen.

[0027] Die Verwendung eines oder mehrerer omnidirektionaler Rader ermdglicht eine sehr flexible und vielseitige
Bewegung des Staubsaugerroboters, wodurch dieser auch beengte und schwierig zu erreichende Flachen zuverlassig
erreichen und auch wieder verlassen kann.

[0028] Die Bodendise kann eine Dreheinrichtung zum Drehen des Luftstromungskanals um eine Achse senkrecht
zur Grundflache umfassen. Eine derartige Dreheinrichtung erlaubt es, den Luftstromungskanal, durch den aufzuneh-
mender Schmutz und Staub in die Bodendise eintritt, in vorteilhafter Weise auszurichten. Dies erhdht die Saugeffizienz
des Staubsaugerroboters, da insbesondere die von der Bodendiise aufgrund des Luftstromungskanals bearbeitete
Bodenflache optimiert wird. Die Dreheinrichtung kann insbesondere derart ausgebildet sein, wie in der Europdischen
Patentanmeldung Nr. 15 151 741.4 beschrieben ist.

[0029] Jedes omnidirektionale Rad kann an seinem Umfang eine Mehrzahl von drehbar gelagerten Rollen bzw. Roll-
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kérpern aufweisen, deren Achsen nicht parallel zur Radachse (des omnidirektionalen Rads) verlaufen. Insbesondere
kénnen die Achsen der Rollen schrdg oder quer zur Radachse verlaufen bzw. ausgerichtet sein. Ein Beispiel fir ein
omnidirektionales Rad ist ein Mecanum-Rad, das unter anderem in der US 3,876,255 beschrieben wird.

[0030] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen eine Steuereinrichtung zum Steuern der Hohenverstel-
lung der Bodendiise bezlglich der Basis umfassen. Die Steuereinrichtung kann insbesondere zum automatischen Steu-
ern der Héhenverstellung der Bodendise beziiglich der Basis ausgebildet sein. Beispielsweise kann die Steuereinrich-
tung zum Steuern einer Schwenkbewegung der Bodendiise um eine Schwenkachse ausgebildet sein.

[0031] Die Steuereinrichtung kann zum Steuern des oben genannten Schrittmotors oder des oben genannten Servo-
motors ausgebildet sein. Die Steuereinrichtung kann zum Steuern der Héhenverstellung in Abhangigkeit von bzw. als
Funktion von Signalen oder Daten eines Abstands- und/oder Hindernissensors ausgebildet sein. Wenn also beispiels-
weise ein Abstands- und/oder Hindernissensor eine Unebenheit bzw. Erhéhung detektiert, kann die Steuereinrichtung
ein Anheben der Bodendiise beziiglich der Basis veranlassen. In analoger Weise kann die Steuereinrichtung beim
Detektieren einer Vertiefung ein Absenken der Bodendiise veranlassen.

[0032] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kdnnen einen Druck- und/oder Luftstrémungssensor zur Bestim-
mung des Drucks und/oder der Geschwindigkeit der angesaugten Luft umfassen. Die Steuereinrichtung kann ausgebildet
sein, ein Steuern der Héhenverstellung der Bodenduse in Abhangigkeit oder als Funktion von Daten oder Signalen eines
Druck- und/oder Luftstromungssensors durchzufiihren. Auf diese Weise lassen sich die Saug- und/oder Luftstrdmungs-
verhaltnisse in gewlinschter Weise einstellen, um ein optimiertes Saugergebnis zu erzielen.

[0033] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen eine Motorgebldseeinheit zum Ansaugen eines Luft-
stroms durch die Bodendiise umfassen. Bei der Motorgeblaseeinheit kann es sich um einen Dirty-Air-Motor oder einen
Clean-Air-Motor handeln.

[0034] Die Motorgeblaseeinheit kann ein, insbesondere einstufiges, Radialgeblase aufweisen. Der Einsatz einer Mo-
torgeblaseeinheit fiihrt zu besonders guten Reinigungs- bzw. Saugergebnissen. Bei einem Radialgeblase wird die Luft
parallel oder axial zur Antriebsachse des Geblaserads angesaugt und durch die Rotation des Geblaserads umgelenkt,
insbesondere um etwa 90° umgelenkt, und radial ausgeblasen.

[0035] Die Bodendise weist eine Saugdffnung zur Herstellung einer fluidischen Verbindung mit der Motorgeblasee-
inheit auf. Diese Saugoéffnung steht in fluidischer Verbindung mit dem Luftstrdmungskanal.

[0036] Die Motorgeblaseeinheit kann zwischen der Bodendiise und der Staubsammeleinheit derart angeordnet sein,
dass ein durch die Bodendiise angesaugter Luftstrom durch die Motorgeblaseeinheit hindurch in die Staubsammeleinheit
stromt.

[0037] Damit wird ein Dirty-Air-Motor bzw. Direct-Air-Motor in vorteilhafter Weise in einem Staubsaugerroboter ein-
gesetzt. Auch bei geringer Motorleistung lasst sich mit dem erfindungsgeméaRen Staubsaugerroboter ein hoher Volu-
menstrom erzielen.

[0038] GemaR einer Alternative kann die Motorgeblaseeinheit auch fluidisch hinter dem Staubabscheider derart an-
geordnet sein, dass ein durch die Bodendlse angesaugter Luftstrom durch den Staubabscheider hindurch in die Mo-
torgeblaseeinheit stromt. In dieser Alternative wird insbesondere ein Reinluft-Motor ("Clean-Air-Motor") eingesetzt.
[0039] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen ein Bodendiisenmodul und ein Stromversorgungsmodul
aufweisen, wobei das Bodendlisenmodul die auf Radern gelagerte Basis und die mit der Basis verbundene Bodendiise
umfasst. Das Stromversorgungsmodul ist auf Radern gelagert und weist eine Antriebseinrichtung auf, um wenigstens
eines der Rader des Stromversorgungsmoduls anzutreiben. Das Stromversorgungsmodul ist Gber ein Stromversor-
gungskabel mit dem Bodendiisenmodul verbunden, um das Bodendliisenmodul mit Strom zu versorgen. Durch den
Aufbau des Staubsaugerroboters mit einem Bodendiisenmodul einerseits und einem Stromversorgungsmodul anderer-
seits wird ein vielseitig einsetzbarer Staubsaugerroboter erhalten. Die Stromversorgung des Bodendiisenmoduls erfolgt
Uber das (selbststandig bewegliche) Stromversorgungsmodul. Daher muss das Bodendiisenmodul keine eigenen Ak-
kumulatoren (Akkus) aufweisen und kann somit kompakt ausgebildet werden und weniger Gewicht aufweisen. Damit
wird die Beweglichkeit des Bodendiisenmoduls verbessert. Das Bodendiisenmodul kann auch in beengten Verhaltnissen
die zu saugenden Flachen erreichen.

[0040] DasBodendiisenmodulunddas Stromversorgungsmodul sindindieser Ausfiihrung als separate oder (raumlich)
getrennte Einheiten ausgebildet; sie sind jeweils (separat) auf eigenen Radern gelagert. Das Bodendiisenmodul und
das Stromversorgungsmodule sind unabhangig voneinander bewegbar. Sie kénnen insbesondere nur iber das Strom-
versorgungskabel miteinander verbunden sein.

[0041] Der Staubabscheider kann an oder in dem Bodendiisenmodul angeordnet sein. Alternativ kann der Staubab-
scheider an oder in dem Stromversorgungsmodul angeordnet sein. In letzterem Fall sind das Bodendiisenmodul und
das Stromversorgungsmodul tUber einen Saugschlauch miteinander verbunden. Durch diesen Saugschlauch kann ein-
gesaugte Luft durch die Bodendise in den Staubabscheider geflihrt werden.

[0042] Die Motorgeblaseeinheit kann an oder in dem Bodendiisenmodul angeordnet sein. Alternativ kann die Motor-
gebldseeinheit an oder in dem Stromversorgungsmodul angeordnet sein.

[0043] Jedenfalls wenn der Staubabscheider an oder in dem Stromversorgungsmodul und die Motorgeblaseeinheit
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an oder in dem Bodendlisenmodul angeordnet sind, umfasst die Motorgeblaseeinheit einen Dirty-Air-Motor.

[0044] Beim Vorsehen eines Stromversorgungsmoduls kdnnen eines, mehrere oder alle Rader des Stromversor-
gungsmoduls omnidirektionale Rader sein.

[0045] Alternativ zu der Ausfiihrung mit zwei Modulen kann der Staubsaugerroboter auch nur ein Modul umfassen.
Dann kénnen beispielsweise der Staubabscheider und/oder eine Stromversorgungseinrichtung an oder in der auf Radern
gelagerten Basis angeordnet sein. In diesem Fall ist kein separates Stromversorgungsmodul vorgesehen.

[0046] Der Staubsaugerroboter kann ein Beutelsauger sein. Ein Beutelsauger ist ein Staubsauger, bei dem der ein-
gesaugte Staub in einem Staubsaugerfilterbeutel abgeschieden und gesammelt wird. Der Staubsaugerroboter kann
insbesondere ein Beutelsauger fir Wegwerfbeutel sein.

[0047] Beiden beschriebenen Staubsaugerrobotern kann der Staubabscheider einen Staubsaugerfilterbeutel, insbe-
sondere mit einer Flache von héchstens 2000 cm?2, insbesondere héchstens 1500 cm2, umfassen. Der Staubabscheider
kann insbesondere aus einem derartigen Staubsaugerfilterbeutel bestehen.

[0048] Die Filterflache eines Staubsaugerfilterbeutels bezeichnet die gesamte Flache des Filtermaterials, das sich
zwischen bzw. innerhalb der randseitigen Nahte (beispielsweise Schweill- oder Klebenhte) befindet. Dabei sind auch
moglicherweise vorhandene Seiten -oder Oberflachenfalten zu berticksichtigen. Die Flache der Beutelfilléffnung bzw.
-eintrittséffnung (einschlieBlich einer dieser Offnung umgebenden Naht) ist nicht Teil der Filterflache.

[0049] Der Staubsaugerfilterbeutel kann ein Flachbeutel sein oder eine Klotzbodenform aufweisen. Ein Flachbeutel
wird durch zwei Seitenwande aus Filtermaterial gebildet, die entlang ihrer Umfangsrander miteinander verbunden (bei-
spielsweise verschweillt oder verklebt) sind. In einer der beiden Seitenwande kann die Beutelfllléffnung bzw. -eintritt-
s6ffnung vorgesehen sein. Die Seitenflichen bzw.-wénde kénnen jeweils eine rechteckige Grundform aufweisen. Jede
Seitenwand kann eine oder mehrere Lagen Vlies und/oder Vliesstoff umfassen.

[0050] Der Staubsaugerroboter in Form eines Beutelsaugers kann einen Staubsaugerfilterbeutel umfassen, wobei
der Staubsaugerfilterbeutel in Form eines Flachbeutels und/oder als Wegwerfbeutel ausgebildet ist.

[0051] Die Beutelwand des Staubsaugerfilterbeutels kann eine oder mehrere Lagen eines Vlieses und/oder eine oder
mehrere Lagen eines Vliesstoffes umfassen. Sie kann insbesondere ein Laminat aus einer oder mehrerer Lagen Vlies
und/oder einer oder mehrerer Lagen Vliesstoff umfassen. Ein derartiges Laminat ist, beispielsweise in der WO
2007/068444 beschrieben.

[0052] Der Begriff Vliesstoff wird im Sinne der Norm DIN EN ISO 9092:2010 verstanden. Dabei werden insbesondere
Film- und Papierstrukturen, insbesondere Filterpapier, nicht als Vliesstoff angesehen. Ein "Vlies" ist eine Struktur aus
Fasern und/oder Endlosfilamenten oder Kurzfasergarnen, die durch irgendein Verfahren zu einem Flachengebilde ge-
formt wurden (ausgenommen die Verflechtung von Garnen wie in gewobenem Gewebe, gekniipftem Gewebe, Maschen-
ware, Spitze oder getuftetem Gewebe), allerdings nicht durch irgendein Verfahren verbunden wurden. Durch ein Ver-
bindeverfahren wird aus einem Vlies ein Vliesstoff. Das Vlies oder der Vliesstoff kdnnen trockengelegt, nassgelegt oder
extrudiert sein.

[0053] Die beschriebenen Saugvorrichtungen kdnnen eine Halterung fir einen Staubsaugerfilterbeutel umfassen.
Eine derartige Halterung kann auf, an oder in der Basis und/oder einem Gehause des Staubsaugerroboters angeordnet
sein.

[0054] Statt eines Beutelsaugers kann der Staubsaugerroboter ein beutelloser Sauger, insbesondere mit einem Aus-
blasfilter mit einer Filterflaiche von wenigstens 800 cm?2, sein. Ein beutelloser Sauger ist ein Staubsauger, bei dem der
eingesaugte Staub ohne einen Staubsaugerfilterbeutel abgeschieden und gesammelt wird. In diesem Fall kann der
Staubabscheider einen Prallabscheider oder einen Fliehkraftabscheider bzw. einen Zyklonabscheider umfassen.
[0055] Die zuvor beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen eine Navigationseinrichtung zum selbstéandigen Verfah-
ren des Staubsaugerroboters umfassen. Die Navigationseinrichtung kann mit einer Steuereinrichtung zum Ansteuern
der Hohenverstellung der Bodendiise bezlglich der Basis gekoppelt sein. Auf diese Weise kann das Steuern der Ho-
henverstellung auch in Abhangigkeit von oder als Funktion von Daten oder Signalen der Navigationseinrichtung erfolgen.
[0056] Die beschriebenen Staubsaugerroboter kénnen eine oder mehrere Einrichtungen zur Ortsbestimmung umfas-
sen. Bei den Einrichtungen zur Ortsbestimmung kann es sich insbesondere um Kameras, Wegsensoren und/oder
Abstandssensoren handeln. Die Abstandssensoren kdnnen beispielsweise auf Schallwellen oder elektromagnetischen
Wellen basieren.

[0057] Die Navigationseinrichtung kann mit einer oder mehreren Einrichtungen zur Ortsbestimmung gekoppelt sein.
Damit kann insbesondere die Navigation bzw. das selbststandige Verfahren in Abhangigkeit von oder als Funktion von
Daten oder Signalen einer oder mehrere Einrichtungen zur Ortsbestimmung erfolgen.

[0058] Weitere Merkmale werden anhand der Figuren beschrieben. Dabei zeigt schematisch:

Figur 1  ein Ausfiihrungsbeispiel eines Staubsaugerroboters aus zwei Modulen;

Figur 2  ein Blockschaltbild eines Staubsaugerroboters aus zwei Modulen;
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Figur 3  ein Ausfiihrungsbeispiel eines Staubsaugerroboters aus einem Modul.

[0059] Figur 1 ist eine schematische Darstellung eines ersten Ausflihrungsbeispiels eines Staubsaugerroboters 1.
Der gezeigte Staubsaugerroboter 1 umfasst ein Stromversorgungmodul 2 und ein Bodendiisenmodul 3, das Uber einen
flexiblen Saugschlauch 4 mit dem Stromversorgungsmodul 2 verbunden ist. Der Staubsaugerroboter 1 ist in diesem
Ausfiihrungsbeispiel somit zweimodulig aufgebaut, wobei das Stromversorgungsmodul 2 und das Bodendiisenmodul
3 getrennte Einheiten sind, die lediglich Gber den Saugschlauch 4 miteinander verbunden sind.

[0060] Das Stromversorgungsmodul 2 ist auf vier Raddern 5 gelagert, wobei in dem gezeigten Beispiel jedes dieser
Rader als omnidirektionales Rad ausgebildet ist. Grundsatzlich kdnnen jedoch statt der omnidirektionalen Rader auch
herkémmliche Rader verwendet werden. Jedes omnidirektionale Rad 5 weist an seinem Umfang eine Mehrzahl von
drehbar gelagerten Rollen 6 auf. Die Drehachsen der Rollen 6 sind alle nicht parallel zur Radachse 7 des jeweiligen
omnidirektionalen Rads. So kénnen beispielsweise die Drehachsen der Rollen einen Winkel von 45° zur jeweiligen
Radachse einnehmen. Die Oberflachen der Rollen bzw. der Rollkérper ist gewdlbt bzw. gebogen.

[0061] Beispiele fir derartige omnidirektionale Rader sind in der US 3,876,255, der US 2013/0292918, der DE 10
2008 019 976 oder der DE 20 2013 008 870 beschrieben.

[0062] Das Stromversorgungsmodul 2 weist eine Antriebseinrichtung auf, um die Rader 5 des Stromversorgungsmo-
duls anzutreiben. Die Antriebseinrichtung kann fir jedes Rad 5 eine separate Antriebseinheit, beispielsweise in Form
eines Elektromotors, aufweisen, so dass jedes Rad 5 unabhangig von den anderen Radern antreibbar ist. Die Rollen 6
sind antriebslos drehbar gelagert.

[0063] Durch geeigneten Antrieb einzelner oder aller Rader 5 lasst sich das Stromversorgungsmodul 2 in beliebige
Richtungen bewegen. Werden beispielsweise alle vier Rader 5 mit gleicher Geschwindigkeit in gleicher Drehrichtung
bewegt, so fahrt das Stromversorgungsmodul geradeaus. Durch eine gegenlaufige Bewegung der Rader auf einer Seite
kann ein seitliches Verfahren bzw. Verschieben erreicht werden.

[0064] Grundsatzlich missen nicht alle R&der antreibbar ausgebildet sein; einzelne Rader kdnnen auch ohne eigenen
Antrieb vorgesehen sein. Darliber hinaus ist es auch mdglich, dass einzelne Rader, auch wenn sie grundsatzlich an-
treibbar sind, fir bestimmte Bewegungen nicht angetrieben werden.

[0065] In alternativen Ausfiihrungsformen kann das Stromversorgungsmodul auch weniger oder mehr als vier Rader
aufweisen. Dabei missen auch nicht alle Rader als omnidirektionale Rader ausgebildet sein. Ein Beispiel mit drei
omnidirektionalen Radern ist in der US 2007/0272463 beschrieben.

[0066] Das Bodendisenmodul 3 umfasst eine Basis 8 und eine an dieser Basis 8 angeordnete Bodendiise 9. Die
Basis 8 (und damit auch das gesamte Bodendiisenmodul 3) ist in dem gezeigten

[0067] Beispiel auf vier omnidirektionalen Radern 5 gelagert. Diese Rader sind in dem Ausflihrungsbeispiel kleiner
dimensioniert als die Rader des Stromversorgungsmoduls 2. In analoger Form weist auch das Bodendiisenmodul 3
eine Antriebseinrichtung fir die Rader 5 auf. Auch hier umfasst die Antriebseinrichtung fiir jedes Rad eine einzelne
Antriebseinheit, beispielsweise in Form von Elektromotoren, um jedes Rad separat und unabhangig von den ubrigen
Radern anzutreiben. Auf diese Weise kann auch das Bodendisenmodul durch geeignetes Antreiben der Rader in
beliebige Richtungen verfahren werden. Alternativ kdnnen statt der omnidirektionalen Rader auch herkdmmliche Rader
verwendet werden.

[0068] Anstelle von Radern, die - wie in dem illustrierten Beispiel - unmittelbar den Boden beriihren und durch diesen
Kontakt eine Bewegung des Staubsaugerroboters verursachen werden, kénnen die Rader auch als Antriebsrader fur
eine Raupenkette ausgebildet sein, so dass der Staubsaugerroboter durch einen Raupenantrieb bewegt wird.

[0069] Die Bodenduse 9ist an der Basis 8 tber ein Drehgelenk 10 schwenkbar angelenkt. Aufgrund dieser schwenk-
baren Lagerung ist die Bodendise 9 beziiglich der Basis 8 hdhenverstellbar ausgebildet, sie kann nach oben gekippt
werden.

[0070] Die Bodendise 9 weist eine Bodenplatte mit einer Grundflache auf, die im Betrieb des Staubsaugerroboters
dem Boden, das heil3t der zu saugenden Flache, zugewandt ist. In der Bodenplatte ist parallel zur Grundflache ein
Luftstrdomungskanal eingebracht, durch den die Schmutzluft eingesaugt und tber eine flexible Schlauchverbindung 11
in die Basis 8 gefuihrt wird, von wo sie durch den Saugschlauch 4 zu einem Staubabscheider im Stromversorgungsmodul
2 geleitet wird.

[0071] Die Bodendlse kann eine Dreheinrichtung zum Drehen des Luftstromungskanals um eine Achse senkrecht
zur Grundflache aufweisen.

[0072] In dem gezeigten Beispiel weist das Stromversorgungsmodul 2 ein Gehduse 12 auf, an und auf dem eine
Motorgeblaseeinheit 13 angeordnet ist. Von der Motorgeblaseeinheit 13 fihrt ein Rohrstlick 14 in das Innere des Ge-
hauses 12 zu einem Staubsaugerfilterbeutel, der innerhalb des Gehduses angeordnet ist und einen Staubabscheider
bildet. Der Staubsaugerfilterbeutel kann in herkémmlicher Weise, beispielsweise mittels einer Halteplatte, im Innern des
Gehauses 12 herausnehmbar befestigt sein.

[0073] In der gezeigten Anordnung wird somit durch die Bodendise 9, das Schlauchstiick 11, die Basis 8, den Saug-
schlauch 4, die Motorgeblaseeinheit 13 und das Rohrstlick 14 eine durchgangige fluidische bzw. stromungstechnische
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Verbindung mit dem Staubabscheider hergestellt. Die Motorgebladseeinheit 13 ist dabei zwischen dem Saugschlauch 4
und dem Staubabscheider angeordnet, so dass durch die Bodendiise angesaugte Schmutzluft durch die Motorgebla-
seeinheit 13 hindurch (insbesondere lber das Rohrstiick 14) in den im Innern des Gehauses 12 angeordneten Staub-
saugerfilterbeutel stromt.

[0074] Bei der Motorgeblaseeinheit 13 handelt es sich somit um einen Dirty-Air-Motor oder Schmutzluftmotor. Es
handelt sich insbesondere um eine Motorgeblaseeinheit, die ein Radialgeblase aufweist.

[0075] Die Motorgebldseeinheit weist bei einer elekirischen Aufnahmeleistung von weniger als 450 W einen Volu-
menstrom von mehr als 30 I/s (bestimmt gemal DIN EN 60312-1:2014-01 bei Blende 8), bei einer elektrischen Aufnah-
meleistung von weniger als 250 W einen Volumenstrom vom mehr als 25 I/s und bei einer elektrischen Aufnahmeleistung
von weniger als 100 W einen Volumenstrom von mehr als 10 I/s auf.

[0076] Der Gebldsedurchmesser kann 60 mm bis 160 mm betragen. Beispielsweise kann eine Motorgeblaseeinheit
verwendet werden, die auch in Soniclean Upright Staubsaugern (z. B. SONICLEAN VT PLUS) eingesetzt wird.

[0077] Die Motor-Geblaseeinheit des SONICLEAN VT PLUS wurde gemaR DIN EN 60312-1:2014-01 wie oben er-
lautert charakterisiert. Die Motorgeblaseeinheit wurde ohne Staubsaugergehduse gemessen. Flr notwendige Zwischen-
stlicke zum Anschluss an die Messkammer gelten die Ausflihrungen in Abschnitt 7.3.7.1. Die Tabelle zeigt, dass mit
niedrigen Drehzahlen und geringer Aufnahmeleistung hohe Volumenstréme erzielt werden.

"Dirty air" (Geblaseraddurchmesser 82 mm)
bei Blende 8 (40 mm)
Aufnahme leistung | Spannung | Drehzahl | Unterdruck Box | Volumen strom
[W] [V] [RPM] [kPa] [I/s]
200 77 15.700 0,98 30,2
250 87 17.200 1,17 32,9
300 95 18.400 1,34 35,2
350 103 19.500 1,52 37,5
400 111 20.600 1,68 39,4
450 117 21.400 1,82 41,0

[0078] Statt eines Dirty-Air-Motors kann das Stromversorgungsmodul 2 auch einen herkdmmlichen Reinluftmotor
aufweisen, der in Luftstrdmungsrichtung hinter dem Staubabscheider angeordnet ist. In diesem Fall wirde die ange-
saugte Schmutzluft durch den Saugschlauch 4 zum Stromversorgungsmodul 2 gelangen, in dessen Gehause 12 eintreten
und in den Staubabscheider, beispielsweise in Form eines Staubsaugerfilterbeutels, gefiihrt werden.

[0079] Der Staubsaugerroboter 1 umfasst eine Navigationseinrichtung zum selbstandigen Verfahren des Stromver-
sorgungsmoduls 2 und des Bodendisenmoduls 3. Hierfir ist in dem Gehause 12 des Stromversorgungsmoduls 2 ein
entsprechend programmierter Mikrocontroller angeordnet. Die Navigationseinrichtung ist mit Einrichtungen zur Ortsbe-
stimmung verbunden. Hierzu gehort eine Kamera 15 sowie Abstandssensoren 16. Bei den Abstandssensoren kann es
sich beispielsweise um Lasersensoren handelt.

[0080] Die Navigation des Staubsaugerroboters erfolgt in bekannter Weise, wie sie beispielsweise in der WO
02/074150 beschrieben ist. Die im Gehduse 12 angeordnete Navigationseinrichtung steuert sowohl die Antriebseinheit
des Stromversorgungsmoduls 2 als auch die Antriebseinheit des Bodendliisenmoduls 3.

[0081] Fiir letzteres ist eine Einrichtung zur Ubermittlung von Steuersignalen von der Navigationseinrichtung im Ge-
hause 12 des Stromversorgungsmoduls 2 zum Bodendiisenmodul 3, insbesondere zur Antriebseinrichtung des Boden-
disenmoduls, vorgesehen. Hierflr kénnen auf Seiten des Stromversorgungsmoduls 2 und des Bodendliisenmoduls 3
jeweils drahtlose Sender/Empféanger angeordnet sein. Alternativ kann entlang des Saugschlauchs auch eine drahtge-
bundene Verbindung zur Ubermittlung von Steuersignalen vorgesehen sein.

[0082] Auch das Bodendiisenmodul 3 kann unterstiitzend eine oder mehrere Einrichtungen zur Ortsbestimmung
umfassen. Beispielsweise kénnen an dem Bodendisenmodul Wegsensoren und/oder Abstandssensoren vorgesehen
sein. Um die entsprechenden Informationen flir die Steuerung und Navigation zu verwenden, werden entsprechende
Signale vom Bodendisenmodul zur Navigationseinrichtung tbermittelt.

[0083] Die Energieversorgung des Staubsaugerroboters kann kabelgebundene oder kabellos erfolgen. So kann ins-
besondere das Stromversorgungsmodul 2 Akkus aufweisen, die beispielsweise kabelgebunden oder kabellos (induktiv)
geladen werden kdnnen. Zum Aufladen der Akkus kann sich der Staubsaugerroboter 1 beispielsweise selbsttatig zu
einer Ladestation bewegen.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 3 047 777 A2

[0084] Die Stromversorgung des Bodendliisenmoduls, insbesondere seiner Antriebseinrichtung, kann Giber ein Strom-
versorgungskabel im oder entlang des Saugschlauchs 4 erfolgen. Sofern die Stromversorgung der Antriebseinrichtung
des Bodendiisenmoduls nicht ausschlieRlich iber eine Stromverbindung lber den Saugschlauch 4 erfolgt, kann das
Bodendisenmodul 3 selbst auch Akkus aufweisen.

[0085] Figur 2 istein schematisches Blockschaltbild eines Staubsaugerroboters 1 mit einem Stromversorgungsmodul
2 und einem Bodendiisenmodul 3. Die Antriebseinrichtung fur die Rader 5 des Stromversorgungsmoduls 2 umfasst zum
einen vier Antriebseinheiten 17 in Form von Elektromotoren und zum anderen einen Mikrocontroller 18 zur Ansteuerung
der Elektromotoren.

[0086] Im Stromversorgungsmodul 2 ist weiterhin eine Navigationseinrichtung 19 vorgesehen, die dem selbstandigen
Verfahren des Stromversorgungsmoduls und des Bodendiisenmoduls dient. Die einen Mikrocontroller umfassende
Navigationseinrichtung 19 ist sowohl mit dem Mikrocontroller 18 der Antriebseinrichtung als auch mit einem weiteren
Mikrocontroller 20 verbunden, der Teil der Einrichtungen zur Ortsbestimmung ist. In dem Mikrocontroller 20 werden
Datensignale von unterschiedlichen Sensoren und/oder Kameras verarbeitet und der Navigationseinrichtung 19 zur
Verfligung gestellt.

[0087] Die Navigationseinrichtung 19 ist auRerdem mit der Motorgeblaseeinheit 13 verbunden, um diese anzusteuern.
[0088] Die Strom- bzw. Spannungsversorgung erfolgt in dem gezeigten Beispiel Uber einen Akku 21, der drahtlos
oder drahtgebundenen aufgeladen werden kann. Der Ubersichtlichkeit halber sind nicht alle Stromversorgungsverbin-
dungen in der Figur wiedergegeben.

[0089] Das Bodendisenmodul 3 weist ebenfalls eine Antriebseinrichtung fiir die vier Rader 5 auf, wobei die Antriebs-
einrichtung, wie im Falle des Stromversorgungsmoduls 2, einen Mikrocontroller 18 sowie vier Elektromotoren 17 umfasst.
Die Steuersignale fiir die Antriebseinrichtung des Bodendiisenmoduls 3 kommen von der Navigationseinrichtung 19,
die im Stromversorgungsmodul 2 angeordnet ist. Die Ubermittlung der Signale erfolgt iiber eine Verbindungsleitung 22,
die beispielsweise in der Wandung des Saugschlauchs angeordnet sein kann. Alternativ kdnnte diese Signallibertragung
allerdings auch drahtlos erfolgen.

[0090] DasBodendisenmodul 3 umfasst eine Basis 8, an der die Bodendise 9 tiber Drehgelenke 10 drehbar gelagert
ist. Auf der der zu reinigenden Flache zugewandten Seite der Bodenduse 9 ist ein schematisch angedeuteter Luftstro-
mungskanal 24 angeordnet. Durch den Luftstrémungskanal 24 wird Schmutzluft eingesaugt und iber die Basis 8 sowie
den Saugschlauch 4 in das Stromversorgungsmodul, genauer gesagt dessen Staubabscheider, gefihrt.

[0091] In einer ersten Lage (Ausgangslage) ist die Bodendise 9 parallel zur Basis und zur (ebenen) zu reinigenden
Flache ausgerichtet. Die Bodendise kann insbesondere in dieser Lage arretiert sein.

[0092] Wie man insbesondere auch in Figur 1 sieht, ist an der Bodendiise 9 ein Abstands- oder Hindernissensor 25
angeordnet. Wenn mittels dieses Abstandssensors oder Hindernissensors 25, beispielsweise eine Unebenheit, wie eine
Erhéhung, in der zu reinigenden Flache festgestellt wird, Iasst sich die Bodenduse 9 in ihrer H6he bezlglich der zu
reinigenden Flache bzw. bezlglich der Basis 8 verstellen. Die Unebenheit kann zum Beispiel in einer Teppichkante oder
einer Turschwelle bestehen.

[0093] Die Hohenverstellung der Bodendiise 9 erfolgt beispielsweise durch ein Verschwenken der Bodendiise um
das Drehgelenk, Uber das die Bodendise 9 mit der Basis 8 verbunden ist. Hierzu kénnen die Drehachsen 10 als Wellen
ausgebildet sein, die jeweils mit einem Schrittmotor oder einem Servomotor 26 gekoppelt sind.

[0094] Im Bodendisenmodul 3 ist eine Steuereinrichtung 27 zum Steuern der Hohenverstellung der Bodendiise 9
bezlglich der Basis 8 vorgesehen. Die Steuereinrichtung umfasst einen programmierten Mikrocontroller und ist mit dem
Sensor 25 verbunden. Falls durch den Abstands- oder Hindernissensor 25 ein Hindernis in Form beispielsweise einer
Erhéhung detektiert wird, wird ein entsprechendes Signal an die Steuereinrichtung 27 geschickt, die dann die Elektro-
motoren 26 derart ansteuert, dass die Bodendiise um einen bestimmten Winkel mittels einer Drehung geschwenkt und
damit angehoben wird. In dieser neuen Position kann dann die Bodendise durch ein Anhalten (bzw. Blockieren) der
Elektromotoren 26 arretiert werden.

[0095] Uberden Abstands- oder Hindernissensor 25 kann gepriift werden, ob auch bei dieser (neuen) Héheneinstellung
bzw. Winkelstellung der Bodendiise 9 ein Hindernis vorliegt oder nicht. Falls weiterhin ein Hindernis detektiert wird, kann
beispielsweise die Bodendiise 9 weiter angehoben werden.

[0096] Aufgrund der angehobenen Bodendise 9 wird das Bodendlisenmodul 3 nicht mehr durch die Erhéhung blo-
ckiert, da diese unter die Bodendlse 9 passt.

[0097] Falls die Bodendise 9 im Laufe der Vorwartsbewegung auf einer derartigen Erhebung aufsitzt oder aufliegt,
wird sich auch die Basis 8 aufgrund der schragen Stellung der Bodendiise 9 bei weiterer Vorwartsbewegung des Bo-
dendiisenmoduls nach oben heben. Auf diese Weise schiebt sich das Bodendiisenmodul 3 insgesamt auf und tber die
Erhebung.

[0098] Die Bodendise 9 kann auch auf ihrer Unterseite, d.h. auf der der zu reinigenden Flache zugewandten Seite,
einen Abstandssensor aufweisen. Dieser Abstandssensor kann beispielsweise in der Bodenplatte der Bodendlise 9
angeordnet sein. Mit diesem Abstandssensor lasst sich der Abstand zwischen der Bodenduse (ihrer Unterseite) und
der zu reinigenden Flache bestimmen. Uber Veranderungen im detektierten Abstand lasst sich feststellen, ob die zu
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reinigende Flache Unebenheiten aufweist oder nicht.

[0099] Falls aufdiese Weise eine Vertiefung in der zu reinigenden Flache festgestelltwird (beispielsweise der Ubergang
von einem Teppich auf einen Hartboden), kann die BodendUlse wieder abgesenkt werden. In analoger Weise kann tber
einen sich verringernden Abstand zwischen Grundflache der Bodendiise und zu reinigender Flache detektiert werden,
ob eine Erhéhung vorliegt, und eine entsprechende Aufwartsbewegung der Bodendiise veranlasst werden.

[0100] Das Bodendiisenmodul 3, insbesondere die Bodendiise 9, kann eine aktive (elektromotorisch angetriebene)
Birstenwalze oder eine passive (nicht elektromotorisch angetriebene) Birstenwalze aufweisen.

[0101] Statt derin Fig. 1 und 2 dargestellten Ausfiihrungsform, bei der die Geblaseeinheit auf Seiten des Stromver-
sorgungsmoduls angeordnet ist, kann die Geblaseeinheit auch auf, an oder in dem Bodendiisenmodul angeordnet sein.
In diesem Fall kann der Staubabscheider ebenfalls auf Seiten des Bodendliisenmoduls vorgesehen sein. Dadurch wird
eine Saugschlauchverbindung zwischen dem Bodendiisenmodul und dem Stromversorgungsmodul tiberflissig. In die-
sem Fall muss lediglich ein Stromkabel zwischen dem Stromversorgungsmodul und dem Bodendiisenmodul bereitge-
stellt werden. Alternativ kann aber weiterhin der Staubabscheider auf Seiten des Stromversorgungsmoduls vorgesehen
sein.

[0102] Statt einer zweimoduligen Ausfiihrung, wie sie in den Figuren 1 und 2 schematisch illustriert ist, kann der
Staubsaugerroboter auch lediglich aus einem Modul bestehen, wie dies in Figur 3 schematisch gezeigt ist.

[0103] In diesem Fall ist die Bodendiise 9 Uber eine Drehachse oder Welle 10 ebenfalls an einer Basis 8 angelenkt,
die in diesem Fall das Gehduse 12 umfasst. Auch bei dieser Ausfiihrungsform ist die Bodendiise 9 mittels eines Schwen-
kens um die Drehachse 10 in ihrer Hohe bezlglich der Basis 8 verstellbar. In einer Ausgangslage kann die Bodendise
9 parallel zu einer ebenen zu reinigenden Flache ausgerichtet sein. Ein Schwenken der Bodendise fihrt zu einer
schragen Stellung.

[0104] Die Bodendiise 9 weist auch in diesem Ausfiihrungsbeispiel auf inrer Unterseite (der der zu reinigenden Flache
zugewandten Seite) einen Luftstrdmungskanal auf, durch den Schmutzluft eingesaugt und tber ein Schlauchsttick 11
in das Gehause 12 der Basis 8 geflihrt wird, in dessen Innern der Staubabscheider, beispielsweise in Form eines
Staubsaugerfilterbeutels oder eines Prallabscheiders, angeordnet ist.

Patentanspriiche
1. Staubsaugerroboter umfassend eine auf Radern gelagerte Basis, einen Staubabscheider und eine an der Basis
angeordnete Bodendiise zum Aufnehmen eines Luftstroms in den Staubsaugerroboter, wobei die Bodendiise be-

zuglich der Basis héhenverstellbar ausgebildet ist.

2. Staubsaugerroboter nach Anspruch 1, wobei die Bodendiise in eine bezuglich der Basis geneigte Stellung bringbar
ist.

3. Staubsaugerroboter nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Bodendlise schwenkbar an der Basis angelenkt ist.

4. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangen Anspriiche, wobei die Bodendise an einer Seite der Basis,
insbesondere vor der Basis, angeordnet ist.

5. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangen Anspriiche, wobei die Bodenduise in einer festen Position oder
einer Mehrzahl fester Positionen bezlglich der Basis arretierbar ist.

6. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangen Anspriiche, umfassend einen Abstands- und/oder Hindernis-
sensor.

7. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend einen Schrittmotor oder einen Ser-
vomotor zur Héhenverstellung der Bodendiise bezuglich der Basis.

8. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend eine in oder an der Bodendise
angeordnete Blrstenwalze.

9. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend eine Steuereinrichtung zum, insbe-
sondere automatischen, Steuern der Héhenverstellung der Bodendiise beziglich der Basis.

10. Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend einen Druck- und/oder Luftstro-
mungssensor zum Bestimmen des Drucks und/oder der Geschwindigkeit der angesaugten Luft.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

1.

12.

13.

14.

EP 3 047 777 A2

Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend eine Motorgeblaseeinheit zum An-
saugen eines Luftstroms durch die Bodendise.

Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, wobei der Staubsaugerroboter ein Beutelsauger
oder ein beutelloser Sauger ist.

Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend eine Navigationseinrichtung zum
selbststandigen Verfahren des Staubsaugerroboters.

Staubsaugerroboter nach einem der vorangegangenen Anspriiche, umfassend eine oder mehrere Einrichtungen
zur Ortsbestimmung.

10
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