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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Reinigungseinrich-
tung für ein selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät,
wobei die Reinigungseinrichtung dazu geeignet ist, bo-
dennahe Wandabschnitte zu reinigen, die an eine zu rei-
nigenden Bodenfläche angrenzen.
[0002] Selbstfahrende Bodenbearbeitungsgeräte, ins-
besondere Saug- oder Wischroboter, dienen der auto-
nomen Reinigung und Pflege von Bodenflächen. Die am
Markt befindlichen selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
geräte erzielen dabei Reinigungsleistungen, die das ma-
nuelle Nachreinigen der Bodenfläche weitestgehend
überflüssig machen. Problematisch hierbei ist aber, dass
sich die Reinigungsaktivität der bekannten selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgeräte bisher auf die Bereiche
einer Bodenfläche beschränkt, die durch das selbstfah-
rende Bodenbearbeitungsgerät befahrbar sind. Boden-
nahe Wandabschnitte, wie z. B. Sockel oder Leisten, die
eine zu reinigenden Bodenfläche begrenzen, werden
durch selbstfahrende Bodenbearbeitungsgeräte nicht
oder nur sehr eingeschränkt gereinigt. Da sich aber ge-
rade auf solchen bodennahen Wandabschnitten Staub-
und Schmutzpartikel ansammeln, müssen diese konti-
nuierlich manuell nachgereinigt werden. Dies wider-
spricht dem Konzept einer autonomen Bodenreinigung
durch selbstfahrende Bodenbearbeitungs-geräte.
[0003] Aus dem Stand der Technik bekannt sind
selbstfahrende Bodenbearbeitungsgeräte, die über seit-
liche Bürsten verfügen. Über diese seitlichen Bürsten
sind selbstfahrende Bodenbearbeitungsgeräte in der La-
ge auch Randbereiche einer zu reinigenden Bodenfläche
von Staub- oder Schmutzpartikel zu befreien. Diese seit-
lichen Bürsten sind aufgrund ihrer Ausrichtung auf die
zu reinigenden Bodenfläche aber nicht dazu geeignet
bodennahe Wandabschnitte, wie z. B. Sockel oder Leis-
ten, zu reinigen. Insbesondere wenn die bodennahen
Wandabschnitte freiliegende Stirnfläche ausbilden, wer-
den diese durch die seitlichen Bürsten nicht erreicht und
gereinigt.
[0004] Die Druckschrift US 8 239 992 B2 offenbart eine
Reinigungseinrichtung für ein selbstfahrendes Bodenbe-
arbeitungsgerät, die dazu geeignet ist bodennahe
Wandabschnitte zu reinigen. Dabei weist die Reini-
gungseinrichtung ein Fixierelement zur Befestigung am
Bodenbearbeitungsgerät und ein Reinigungselement
auf. Das Reinigungselement ist dabei an einem beweg-
lichen Reinigungselementträger angeordnet.
[0005] Der Erfindung stellt sich somit das Problem, ei-
ne Reinigungseinrichtung für selbstfahrende Bodenbe-
arbeitungsgeräte zur Verfügung zu stellen, die eine Rei-
nigung von bodennahen Wandabschnitten ermöglicht.
[0006] Erfindungsgemäß wird dieses Problem durch
eine Reinigungseinrichtung für ein selbstfahrendes Bo-
denbearbeitungsgerät, ein selbstfahrendes Bodenbear-
beitungsgerät mit einer Reinigungseinrichtung und durch
ein Verfahren zur Steuerung eines selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgeräts mit einer Reinigungseinrichtung

gelöst. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgenden
Unteransprüchen.
[0007] Dabei ist es bevorzugt, dass die Reinigungs-
einrichtung ein Fixierelement aufweist, mit dem die Rei-
nigungseinrichtung mit einem Gehäuseabschnitt eines
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts verbindbar
ist, wobei an der Reinigungseinrichtung ein Reinigungs-
elementträger angeordnet ist, der ein Reinigungsele-
ment aufweist. Die Reinigungseinrichtung ist dabei lös-
bar mit einem Gehäuseabschnitt eines selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgeräts verbindbar. In einer bevor-
zugten Ausführungsform ist das Fixierelement mit dem
Gehäuse des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsge-
räts verrastbar. Am Fixierelement ist eine obere und eine
untere Halteeinrichtung angeordnet, wobei das Fixiere-
lement über die Halte-einrichtungen mit einem Gehäu-
seabschnitt des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsge-
räts verrastbar ist. In einer alternativen Ausführungsform
ist das Fixierelement mit dem Gehäuse des selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgeräts über ein Klebeele-
ment verbunden.
[0008] Die Anordnung der Reinigungseinrichtung an
einem Gehäuseabschnitt eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgeräts ermöglicht die autonome Reinigung
von bodennahen Wandabschnitten, wie zum Beispiel
Sockel und Leisten. Das selbstfahrende Bodenbearbei-
tungsgerät wird dadurch in die Lage versetzt, Verschmut-
zungen bodennaher Wandbereiche durch die Reini-
gungselemente der Reinigungseinrichtung autonom zu
entfernen. Zudem ermöglicht die lösbare Anordnung der
Reinigungseinrichtung über das Fixierelement das
Nachrüsten von bestehenden selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgeräten mit solchen Reinigungseinrichtun-
gen.
[0009] Bevorzugt ist, dass die Reinigungseinrichtung
ein Schwenkelement aufweist, das beweglich, insbeson-
dere schwenkbeweglich, mit dem Fixierelement verbun-
den ist. Der Reinigungselementträger ist am Schwenk-
element der Reinigungseinrichtung angeordnet. Somit
ermöglicht das Schwenkelement eine bewegliche Lage-
rung, insbesondere eine schwenkbewegliche Lagerung,
des Reinigungselementträgers in Bezug auf das Fixier-
element. Mit anderen Worten kann das Schwenkelement
und somit auch der Reinigungselementträger in Bezug
auf das Fixierelement verschwenkt werden. Da das Fi-
xierelement mit einem Gehäuseabschnitt eines selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgeräts verbunden werden
kann, ermöglicht das Schwenkelement somit eine
Schwenkbewegung des Reinigungsmittelträgers in Be-
zug auf einen Gehäuseabschnitt eines selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerätes.
[0010] Da die Reinigungseinrichtung außen an einem
Gehäuseabschnitt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgeräts angeordnet ist, erweitert die Reinigungsein-
richtung die äußere Geometrie des selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgeräts. Dies erhöht grundsätzlich das
Risiko eines Festfahrens des selbstfahrenden Bodenbe-
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arbeitungsgeräts an Hindernissen auf der zu reinigenden
Fläche. Das Risiko eines Festfahrens des selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgeräts wird insbesondere da-
durch erhöht, dass die Reinigungseinrichtung das selbst-
fahrende Bodenbearbeitungsgerät auch in der Höhe
überragt. Somit könnte es beim Unterfahren von Hinder-
nissen durch das selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerätes zu einem Verkannten der Reinigungseinrichtung
an Hindernissen kommen. Die Beweglichkeit des
Schwenkelements und des Reinigungselementträgers in
Bezug auf das Fixierelement bzw. den Gehäuseab-
schnitt des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes
verhindert weitestgehend ein Verkannten oder Verhaken
der Reinigungseinrichtung während einer autonomen
Reinigungsfahrt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerätes. Mit anderen Worten versetzt die Beweg-
lichkeit des Schwenkelements und des Reinigungsele-
mentträgers diese in die Lage eventuell auftretenden
Hindernissen auszuweichen und so ein Festfahren des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts zu verhin-
dern.
[0011] Weiterhin bevorzugt ist, dass der Reinigungs-
elementträger lösbar mit dem Schwenkelement verbind-
bar ist. In einer bevorzugten Ausführungsform ist der Rei-
nigungselementträger, der ein Reinigungselement auf-
weist, über eine Steckverbindung mit dem Schwenkele-
ment verbindbar. Die lösbare Anordnung des Reini-
gungselementträgers auf dem Schwenkelement ermög-
licht einen schnellen und einfachen Wechsel des Reini-
gungselementträgers. Dieser kann dadurch regelmäßig
durch den Benutzer ohne großen Aufwand ausgetauscht
oder gereinigt werden, ohne die gesamte Reinigungs-
einrichtung vom selbstfahrenden Boden-bearbeitungs-
gerät zu demontieren. Auf diese Weise können die Rei-
nigungselemente auf den Reinigungselementträger
durch den Benutzer gereinigt oder ausgetauscht werden.
Zudem ist es möglich, Reinigungselementträger mit un-
terschiedlichen Reinigungselementen an der Reini-
gungseinrichtung anzuordnen, um optimal geeignete
Reinigungselemente für die verschiedenen Reinigungs-
szenarien von bodennahen Wandabschnitten zur Verfü-
gung zu stellen.
[0012] In einer bevorzugten Ausführungsform weist
das Schwenkelement ein Federelement, insbesondere
eine Spiralfeder, auf, wobei das Federelement eine Fe-
derkraft auf das Schwenkelement ausübt, wobei die Fe-
derkraft einer Schwenkbewegung des Schwenkelemen-
tes entgegenwirkt. Das Federelement übt eine Feder-
kraft auf das Schwenkelement in Richtung einer ersten
Position aus, in der das Schwenkelement im Wesentli-
chen eine aufrechte Position einnimmt. In der ersten Po-
sition ist das Schwenkelement annähernd senkrecht zu
der zu reinigenden Bodenfläche ausgerichtet, bei Anord-
nung der Reinigungs-einrichtung am selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerät. Die Federkraft ist dabei so
aus-gelegt, dass sie von der Antriebskraft des selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerätes über-wunden wer-
den kann. Dies gewährleistet, dass bei einem Verhaken

des Schwenkelements an einem Hindernis auf der zu
reinigenden Bodenfläche sich dieses entgegen der Fe-
derkraft des Federelements in eine annähernd waage-
rechte zweite Position verschwenken lässt. Ein Festfah-
ren des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes
wird dadurch vermieden. Sobald das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgerät das Hindernis passiert hat, be-
wirkt die Feder-kraft des Federelements ein Zurück-
schwenken des Schwenkelements aus der zweiten Po-
sition in die erste, annähernd aufrechte Position.
[0013] Es ist bevorzugt, dass der Reinigungselement-
träger als Reinigungselement Textilelemente aufweist.
Die Textilelemente sind dabei fächer- oder kammartig
am Reinigungselementträger angeordnet. In einer be-
vorzugten Ausführungsform werden als Textilelemente
insbesondere Microfaser-Textilien eingesetzt. Diese eig-
nen sich aufgrund ihrer immanenten Materialeigenschaf-
ten besonders zur Aufnahme und Bindung von Staub-
und Schmutzpartikel. Dies gewährleistet eine besonders
gründliche Reinigung von bodennahen Wandabschnit-
ten.
[0014] Zusätzlich ist es bevorzugt, dass der Reini-
gungselementträger als Reinigungselement Bürstenele-
mente aufweist. Dabei sind mindestens zwei Bürstenbü-
schel am Reinigungselementträger angeordnet, die je-
weils eine Vielzahl an Borstenfilamenten aufweisen.
Bürstenelemente eignen sich insbesondere zur Entfer-
nung von Staub- und Schmutzpartikeln von bodennahen
Wandabschnitten. Zudem werden auch gröbere Ver-
schmutzungsszenarien von Bürstenelementen adäquat
bewältigt.
[0015] Ein selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät
mit einer Reinigungsvorrichtung gemäß einer der im Vo-
rangegangenen angeführten Ausführungsformen, wobei
die Reinigungseinrichtung im Wesentlichen an einem
Gehäuseabschnitt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgeräts angeordnet ist, der weitestgehend senk-
recht zu einer zur reinigenden Bodenfläche ausgerichtet
ist. Mit anderen Worten ist die Reinigungseinrichtung im
Wesentlichen seitlich neben einem Gehäuseabschnitt
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts ange-
ordnet. Die Reinigungseinrichtung ist dadurch im We-
sentlichen in Richtung eines bodennahen
Wandabschnittes ausgerichtet, der annähernd senk-
recht zu einer zu reinigenden Boden-fläche steht.
[0016] Die seitliche Anordnung der Reinigungseinrich-
tung an einem Gehäuseabschnitt des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerätes erweitert dessen Wirkungs-
bereich auf bodennahe Wandabschnitte. Dies ermöglicht
nun auch die Reinigung von Bereichen, die oberhalb der
für das Bodenbearbeitungsgerät befahrbaren Bodenbe-
reiche angeordnet sind.
[0017] Es ist zudem bevorzugt, dass sich zwischen
dem Schwenkelement und einer Geraden ein Winkel auf-
spannt, wobei die Gerade annähernd senkrecht zu der
zu reinigenden Bodenfläche steht, wobei der Winkel in
einer bevorzugten Ausführungsform ein Winkelmaß zwi-
schen 10 und 90 Grad aufweist und in einer besonders
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bevorzugten Ausführungsform ein Winkelmaß zwischen
25 und 80 Grad aufweist. Mit anderen Worten ist das
Schwenkelement in Bezug auf die annähernd senkrech-
te Ausrichtung des seitlichen Gehäuseabschnittes des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes in Richtung
der zu reinigenden bodennahen Wandabschnitte ge-
kippt. Das heißt, dass Schwenkelement ist nicht wie das
Fixierelement annähernd senkrecht an der Seitenwand
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes ange-
ordnet, sondern um einen Winkel in Richtung der zu rei-
nigenden bodennahen Wandabschnitte gekippt. In einer
alternativen Ausführungsform ist es aber auch denkbar,
das Schwenkelement ohne einen Winkel, das heißt wei-
testgehend senkrecht, am seitlichen Gehäuseabschnitt
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes anzu-
ordnen.
[0018] Der Winkel zwischen der Geraden und dem
Schwenkelement führt zu einer Verbesserung der Rei-
nigungsleistung der Reinigungseinrichtung. Insbeson-
dere wenn bodennahe Wandabschnitte horizontale Auf-
lagefläche ausbilden, auf denen sich Staub- und
Schmutzpartikel ablegen, vergrößert die Verkippung des
Schwenkelements die dynamische Auflagefläche des
Reinigungselementes. Mit anderen Worten vergrößert
der Winkel die Fläche des Reinigungselementes, die sich
im Eingriff mit dem zu reinigenden bodennahen
Wandabschnitt befindet. Dies verbessert die Reini-
gungsleistung der Reinigungseinrichtung im signifikan-
ten Umfang.
[0019] Weiterhin bevorzugt ist, dass der Reinigungs-
elementträger der Reinigungseinrichtung das Gehäuse
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts in der
Höhe überragt. Dazu ist sowohl das Schwenkelement
als auch der Reinigungselementträger so ausgebildet,
dass wenn die Reinigungseinrichtung am Gehäuse des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts angeordnet
ist, der Reinigungselementträger das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgerät in der Höhe erweitert. In einer al-
ternativen Ausführungsform ist es aber auch denkbar,
eine Reinigungseinrichtung vorzusehen, deren Reini-
gungselementträger das Gehäuse des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgeräts in der Höhe nicht überragt.
Dies ist insbesondere dann vorteilhaft, wenn das selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerät selbst eine Höhe
von 10 Zentimetern überschreitet.
[0020] Die bekannten selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgeräte weisen eine Bauhöhe von circa acht bis
zehn Zentimetern auf. Dies gewährleistet zum einem,
dass für die erforderlichen Komponenten des selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerätes genügend Bauraum
innerhalb des Gehäuses zur Verfügung steht. Zum an-
deren wird dadurch ermöglicht, dass das selbstfahrende
Bodenbearbeitungsgerät in der Lage ist, Hindernisse wie
Möbel zu unterfahren und so auch die Bodenfläche un-
terhalb von Hindernissen zu reinigen. Da manche bo-
dennahe Wandabschnitte, wie Sockel oder Leisten aber
höher als zehn Zentimeter sind, bedarf es Reinigungse-
lementträger, welche das Gehäuse eines selbst-fahren-

den Bodenbearbeitungsgerätes in der Höhe überragen.
Dies ermöglicht die Reinigung auch von solchen boden-
nahen Wandabschnitten, die höher als das Gehäuse ei-
nes selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes sind.
[0021] Es ist zudem bevorzugt, dass die Reinigungs-
einrichtung an einem Gehäuseabschnitt des selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgeräts angeordnet ist, der
weitestgehend rechtwinklig zu einer Hauptfahrrichtung
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts ausge-
richtet ist. Die Reinigungseinrichtung ist dabei so an ei-
nem Gehäuseabschnitte des selbstfahrenden Bodenbe-
arbeitungsgeräts angeordnet, dass die Reinigungsein-
richtung auf bodennahe Wandabschnitte ausgerichtet
ist, die im Wesentlichen parallel zur Hauptfahrrichtung
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts verlau-
fen. Dies ermöglicht die Reinigung von bodennahen
Wandabschnitten durch ein selbstfahrendes Bodenbe-
arbeitungsgerät auf Basis dessen bereits vorhandener
Fahrstrategien, wie beispielsweise die Wandverfolgung.
[0022] Ein Verfahren zur Steuerung eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgeräts mit einer Reinigungs-
einrichtung gemäß einer der im Vorangegangenen an-
geführten Ausführungsformen, weist folgende Schritte
auf:

Erkennen der Randbereiche einer zu reinigenden
Fläche; und

Abfahren der Randbereiche einer zu reinigenden
Fläche, wobei das Reinigungselement der Reini-
gungseinrichtung in Kontakt mit den bodennahen
Wandbereichen, insbesondere Leisten und Sockel,
der zu reinigenden Fläche steht; und

Erneutes Abfahren der Randbereiche einer zu reini-
genden Fläche.

[0023] Ein solches Verfahren gewährleistet, dass
sämtliche bodennahen Wandabschnitte einer zu reini-
genden Fläche von Staub- und Schmutzpartikeln befreit
werden. Der Verfahrensschritt eines erneuten Abfahrens
der Randbereiche stellt dabei sicher, dass auch die
Staub- oder Schmutzpartikel aufgenommen werden, die
beim ersten Abfahren der Randbereiche durch die Rei-
nigungseinrichtung von den bodennahen
Wandabschnitten auf die zu reinigenden Fläche verscho-
ben wurden. Randbereiche einer zu reinigenden Fläche
sind dabei die Bereiche einer Fläche, die sich in unmit-
telbare Nähe zu einer äußeren Begrenzung, insbeson-
dere einer Wand, der Bodenfläche befinden.
[0024] Ein Ausführungsbeispiel der Erfindung ist in
den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend näher beschrieben. Es zeigen:

Figur 1 Perspektivische Darstellung eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerätes mit einer
Reinigungseinrichtung;

Figur 2 perspektivische Darstellung einer Reini-
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gungseinrichtung ohne Reinigungselement-
träger;

Figur 3 Perspektivische Darstellung einer Reini-
gungseinrichtung mit Reinigungselementträ-
ger mit Textilelement;

Figur 4 Seitenansicht einer Reinigungseinrichtung
mit Reinigungselementträger mit Bürstenele-
menten;

Figur 5 Frontansicht eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgerätes mit einer Reinigungs-
einrichtung;

Figur 6 Frontansicht eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgerätes mit einer Reinigungs-
einrichtung;

Figur 7 Seitenansicht eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgerätes mit einer Reinigungs-
einrichtung.

[0025] Figur 1 zeigt die perspektivische Darstellung ei-
nes selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes 12 mit
einer Reinigungseinrichtung 10. Das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgerät 12 weist ein Gehäuse 36 auf, mit
dem es über die zu reinigenden Bodenfläche verfährt.
Das Gehäuse 36 weist eine weitestgehend kreisförmige
Grundform mit einer umlaufenden, annähernd geschlos-
senen Seitenwand 40 auf. In Bezug auf die Hauptfahr-
richtung 38 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsge-
räts 12 sind im vorderen Abschnitt der Seitenwand 40
Sensoren 42 zur Navigation und Hinderniserkennung an-
geordnet. An einem Gehäuseabschnitt 16 der Seiten-
wand 40, der annähernd rechtwinklig zur Hauptfahrrich-
tung 38 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts
12 steht, ist die Reinigungseinrichtung 10 angeordnet.
Die Reinigungseinrichtung 10 ist dabei im Wesentlichen
seitlich neben der Seiten-wand 40 des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgeräts 12 angeordnet.
[0026] Figur 2 zeigt eine perspektivische Darstellung
einer Reinigungseinrichtung 10, wobei diese ein Fixier-
element 14 und ein Schwenkelement 22 aufweist. Das
Fixierelement 14 weist eine klammerartige Form mit ei-
ner oberen Halteeinrichtung 44 und einer unteren Halte-
einrichtung 46 auf. Das Fixierelement 14 ist mit seiner
klammerartigen Form dazu geeignet, die Seitenwand 40
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes 12 zu
umgreifen und die obere Halteeinrichtung 44 auf der
Oberseite und die untere Halteeinrichtung 46 auf der Un-
terseite des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes
12 in Eingriff zu bringen. Die obere und untere Halteein-
richtung 44,46 bewirken zusammen eine sichere Fixie-
rung der Reinigungseinrichtung 10 am Gehäuse 36 des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes 12.
[0027] Annähernd auf Höhe der unteren Halteeinrich-
tung 46 des Fixierelements 14 ist das Schwenkelement
22 beweglich am Fixierelement 14 angeordnet. Das
Schwenkelement 22 ist dabei über eine Achse 48 dreh-
beweglich mit dem Fixierelement 14 verbunden. Dabei
erstreckt sich das Schwenkelement 22 ausgehend von
der Achse 48 annähernd parallel zum Fixierelement 14

über dieses nach oben hinaus. Im Bereich der Achse 48
ist im Schwenkelement 22 eine Spiralfeder 26 angeord-
net. Die Spiralfeder 26 übt eine Federkraft auf das
Schwenkelement 22 aus. Die Federkraft wirkt in Form
eines Drehmomentes an der Achse 48 zwischen Fixier-
element 14 und Schwenkelement 22 auf dieses ein. Das
Schwenkelement 22 wird durch die Federkraft in einer
Position gehalten, in der das Schwenkelement 22 annä-
hernd parallel zum Fixierelement 14 ausgerichtet ist.
[0028] Figur 3 zeigt die perspektivische Darstellung ei-
ner Reinigungseinrichtung 10 mit angeord-neten Reini-
gungselementträger 18. Der Reinigungselementträger
18 ist lösbar über eine Steckverbindung mit dem
Schwenkelement 22 verbunden. Am Reinigungsele-
mentträger 18 sind als Reinigungselemente 20 Textile-
lemente 28 angeordnet. Die Textilelemente 28 erstre-
cken sich über die gesamte Höhe des Reinigungsele-
mentträgers 18 und weisen eine fächerartige Struktur
auf.
[0029] Figur 4 zeigt eine Seitenansicht einer Reini-
gungseinrichtung 10 mit Reinigungselementträger 18.
Als Reinigungselemente 20 sind fünf Bürstenelemente
30 auf dem Reinigungselementträger 18 angeordnet. Je-
des der Bürstenelemente 30 weist eine Vielzahl an Bors-
tenfilamenten auf. Die Bürstenelemente 30 sind dabei
so am Reinigungselementträger 18 angeordnet, dass die
Borstenfilamente an ihrem frei liegenden Ende eine wei-
testgehend geschlossene Wirkfläche ausbilden.
[0030] Figur 5 zeigt eine Frontansicht eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerätes 12 mit einer Reini-
gungseinrichtung 10. Seitlich am Gehäuse 36 des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerätes 12 ist die Reini-
gungseinrichtung 10 über das Fixierelement 14 angeord-
net. Die obere Halteeinrichtung 44 des Fixierelements
14 befindet sich dabei im Eingriff mit der Oberseite des
Gehäuses 36 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerätes 12. Die untere Halte-einrichtung 46 des Fixiere-
lements 14 befindet sich dabei im Eingriff mit der Unter-
seite des Gehäuses 36 des selbstfahrenden Bodenbe-
arbeitungsgerätes 12. Auf der Seite des Fixier-elemen-
tes 14, die dem selbstfahrenden Bodenbearbeitungsge-
rätes 12 abgewandt ist, ist das Schwenkelement 22 der
Reinigungseinrichtung 10 angeordnet. Auf dem
Schwenkelement 22 ist ein Reinigungselementträger 18
angeordnet, der ein Reinigungselement 20 aufweist. Der
Reinigungselementträger 18 überragt dabei das Gehäu-
se 36 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerätes
12 in der Höhe.
[0031] Parallel zur Seitenwand 40 des selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgeräts 12 verläuft eine Gerade
32, die annähernd senkrecht zu der zu reinigenden Bo-
denfläche ausgerichtet ist. Zwischen dieser Geraden 32
und der Seite des Schwenkelementes 22 bzw. des Rei-
nigungselementträgers 18, die dem selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgerät 12 zugewandt ist, spannt sich ein
Winkel 34 auf. Dieser Winkel 34 weist ein Winkelmaß
von annähernd 25 Grad auf. In der Folge sind Schwenk-
element 22 und Reinigungselementträger 18 um diesen
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Winkel 34 aus der Geraden 32 in horizontale Richtung
verkippt.
[0032] Figur 6 zeigt eine Frontansicht eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerätes 12 mit einer Reini-
gungseinrichtung 10. Seitlich am Gehäuse 36 des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerätes 12 ist eine Reini-
gungseinrichtung 10 angeordnet. Das Reinigungsele-
ment 20 der Reinigungseinrichtung 10 befindet sich da-
bei im Eingriff mit einem bodennahen Wandabschnitt 52
einer Wand 54, die eine zu reinigenden Bodenfläche be-
grenzt. Der bodennahen Wandabschnitt 52 bildet dabei
zwei Flächen aus. Die erste Fläche des bodennahen
Wandabschnitts 52 steht annähernd senkrecht zu der zu
reinigenden Fläche und verläuft annähernd parallel zur
Wand 54. Die zweite Fläche des bodennahen
Wandabschnitts 52 verläuft annähernd parallel zu der zu
reinigenden Fläche und steht senkrecht zur Wand 54.
Die zweite Fläche des bodennahen Wandabschnitts 52
bildet eine Auflagefläche für Staub- und Schmutzpartikel.
Das Reinigungselement 20 der Reinigungseinrichtung
10 befindet sich im Eingriff mit der ersten und zweiten
Fläche des bodennahen Wandabschnitts 52. Durch die
Verkippung des Reinigungselementträgers 18 bzw. des
Schwenkelements 22 um einen Winkel 34 aus der Ge-
raden 32 ist die Reinigungseinrichtung 10 aber insbe-
sondere dazu geeignet, die zweite Fläche des boden-
nahen Wandabschnittes 52 von Staub- und Schmutz-
partikeln zu reinigen.
[0033] Figur 7 zeigt eine Seitenansicht eines selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerätes 12 mit einer Rei-
nigungseinrichtung 10. Auf der zu reinigenden Fläche ist
ein Hindernis 56 angeordnet, das auf der Unterseite ei-
nen Hohlraum aufweist. Der Hohlraum ist dabei von der
Höhe so ausgeprägt, dass er für das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgerät 12 ohne angeordnete Reini-
gungseinrichtung 10 unterfahrbar wäre. Das heißt, das
Gehäuse 36 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerätes ist im Betriebszustand ohne angeordnete Reini-
gungseinrichtung in der Lage das Hindernis zu unterfah-
ren. Das selbstfahrende Boden-bearbeitungsgerät 12
mit angeordneter Reinigungseinrichtung 10 ist unterhalb
des Hindernis-ses 56 angeordnet und unterfährt dieses
in Hauptfahrrichtung 38. Der Reinigungs-elementträger
18 befindet sich dabei im Kontakt mit dem Hindernis 56.
Das Hindernis 56 übt dabei eine Kraft auf den Reini-
gungselementträger 18 und das Schwenkelement 22
aus, die eine Schwenkbewegung beider Bauteile aus ei-
ner aufrechten Position in eine geneigte Position bewirkt.
In Folge der Verschwenkung beider Bauteile reduziert
sich die Höhe des selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerätes 12 mit angeordneter Reinigungseinrichtung 10,
sodass das selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerät 12
in die Lage versetzt wird, das Hindernis 56 zu unterfah-
ren.

Bezugszeichenliste

[0034]

10 Reinigungseinrichtung
12 selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät
14 Fixierelement
16 Gehäuseabschnitt
18 Reinigungselementträger
20 Reinigungselement
22 Schwenkelement
24 Federelement
26 Spiralfeder
28 Textilelemente
30 Bürstenelemente
32 Gerade
34 Winkel
36 Gehäuse
38 Hauptfahrrichtung
40 Seitenwand
42 Sensoren
44 obere Halteeinrichtung
46 untere Halteinrichtung
48 Achse
52 bodennaher Wandabschnitt
54 Wand
56 Hindernis

Patentansprüche

1. Reinigungseinrichtung (10) für ein selbstfahrendes
Bodenbearbeitungsgerät (12), wobei die Reini-
gungseinrichtung (10) dazu geeignet ist, bodennahe
Wandabschnitte (52) zu reinigen, die an eine zu rei-
nigenden Bodenfläche angrenzen,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (10) ein Fixierele-
ment (14) aufweist, mit dem die Reinigungseinrich-
tung (10) mit einem Gehäuseabschnitt (16) eines
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts (12) lös-
bar verbindbar ist, wobei an der Reinigungseinrich-
tung (10) ein Reinigungselementträger (18) ange-
ordnet ist, der ein Reinigungselement (20) aufweist.

2. Reinigungseinrichtung (10) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (10) ein Schwenk-
element (22) aufweist, das beweglich, insbesondere
schwenkbeweglich, mit dem Fixierelement (14) ver-
bunden ist.

3. Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Reinigungselementträger (18) lösbar mit
dem Schwenkelement (22) verbindbar ist.

4. Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass das Schwenkelement (22) ein Federelement
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(24), insbesondere eine Spiralfeder (26), aufweist,
wobei das Federelement (24) eine Federkraft auf
das Schwenkelement (22) ausübt, wobei die Feder-
kraft einer Schwenkbewegung des Schwenkele-
mentes (22) entgegenwirkt.

5. Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Reinigungselementträger (18) als Reini-
gungselement (20) Textilelemente (28) aufweist.

6. Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Reinigungselementträger (18) als Reini-
gungselement (20) Bürstenelemente (30) aufweist.

7. Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemäß einem der
vorangegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (10) im Wesentli-
chen an einem Gehäuseabschnitt (16) des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgeräts (12) angeord-
net ist, der weitestgehend senkrecht zu einer zur rei-
nigenden Bodenfläche ausgerichtet ist.

8. Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemäß einem der
vorangegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass sich zwischen dem Schwenkelement (22) und
einer Geraden (32) ein Winkel (34) aufspannt, wobei
die Gerade (32) annähernd senkrecht zu der zu rei-
nigenden Bodenfläche steht, wobei der Winkel (34)
in einer bevorzugten Ausführungsform ein Winkel-
maß zwischen 10 und 90 Grad aufweist und in einer
besonders bevorzugten Ausführungsform ein Win-
kelmaß zwischen 25 und 80 Grad aufweist.

9. Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemäß einem der
vorangegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Reinigungselementträger (18) der Reini-
gungseinrichtung (10) das Gehäuse (36) des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgeräts (12) in der Hö-
he überragt.

10. Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerät (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemäß einem der
vorangegangenen Ansprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (10) bevorzugt an
einem Gehäuseabschnitt (16) des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgeräts (12) angeordnet ist, der
weitestgehend rechtwinklig zu einer Hauptfahrrich-

tung des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeräts
ausgerichtet ist.

11. Verfahren zur Steuerung eines selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgeräts (12) mit einer Reinigungs-
einrichtung (10) gemäß einem der vorangegange-
nen Ansprüche, wobei das Verfahren die folgenden
Schritte aufweist:

Erkennen der Randbereiche einer zu reinigen-
den Fläche; und
Abfahren der Randbereiche einer zu reinigen-
den Fläche, wobei das Reinigungselement (20)
der Reinigungseinrichtung (10) in Kontakt mit
den bodennahen Wandabschnitten (52), insbe-
sondere Leisten und Sockel, der zu reinigenden
Fläche steht; und
erneutes Abfahren der Randbereiche einer zu
reinigenden Fläche.

Claims

1. Cleaning device (10) for a self-propelled floor treat-
ment appliance (12), the cleaning device (10) being
suitable for cleaning wall portions (52) which are
close to the floor and adjoin a floor surface to be
cleaned, characterised in that the cleaning device
(10) has a fastening element (14), by means of which
the cleaning device (10) can be detachably connect-
ed to a housing portion (16) of a self-propelled floor
treatment appliance (12), a cleaning element carrier
(18) having a cleaning element (20) being arranged
on the cleaning device (10).

2. Cleaning device (10) according to claim 1, charac-
terised in that the cleaning device (10) has a pivot
element (22) which is movably, in particular pivota-
bly, connected to the fastening element (14).

3. Cleaning device (10) according to either of the pre-
ceding claims, characterised in that the cleaning
element carrier (18) can be detachably connected
to the pivot element (22).

4. Cleaning device (10) according to any of the preced-
ing claims, characterised in that the pivot element
(22) has a spring element (24), in particular a spiral
spring (26), the spring element (24) exerting a spring
force on the pivot element (22), and the spring force
counteracting a pivoting movement of the pivot ele-
ment (22).

5. Cleaning device (10) according to any of the preced-
ing claims, characterised in that the cleaning ele-
ment carrier (18) has textile elements (28) as the
cleaning element (20).
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6. Cleaning device (10) according to any of the preced-
ing claims, characterised in that the cleaning ele-
ment carrier (18) has brush elements (30) as the
cleaning element (20).

7. Self-propelled floor treatment appliance (12) having
a cleaning device (10) according to any of the pre-
ceding claims, characterised in that the cleaning
device (10) is arranged substantially on a housing
portion (16) of the self-propelled floor treatment ap-
pliance (12) that is oriented as perpendicularly as
possible with respect to a floor surface to be cleaned.

8. Self-propelled floor treatment appliance (12) having
a cleaning device (10) according to any of the pre-
ceding claims, characterised in that an angle (34)
is defined between the pivot element (22) and a
straight line (32), the straight line (32) being approx-
imately perpendicular to the floor surface to be
cleaned, the angle (34), in a preferred embodiment,
having an angular dimension of between 10 and 90
degrees and, in a particularly preferred embodiment,
having an angular dimension of between 25 and 80
degrees.

9. Self-propelled floor treatment appliance (12) having
a cleaning device (10) according to any of the pre-
ceding claims, characterised in that the cleaning
element carrier (18) of the cleaning device (10)
projects above the housing (36) of the self-propelled
floor treatment appliance (12).

10. Self-propelled floor treatment appliance (12) having
a cleaning device (10) according to any of the pre-
ceding claims, characterised in that the cleaning
device (10) is preferably arranged on a housing por-
tion (16) of the self-propelled floor treatment appli-
ance (12) that is oriented as far as possible at right
angles with respect to a main direction of travel of
the self-propelled floor treatment appliance.

11. Method for controlling a self-propelled floor treat-
ment appliance (12) having a cleaning device (10)
according to any of the preceding claims, wherein
the method comprises the following steps:

detecting the edge regions of a surface to be
cleaned; and
moving along the edge regions of a surface to
be cleaned, wherein the cleaning element (20)
of the cleaning device (10) is in contact with the
wall portions (52) of the surface to be cleaned
that are close to the floor, in particular mouldings
and skirting boards; and
again, moving along the edge regions of a sur-
face to be cleaned.

Revendications

1. Dispositif de nettoyage (10) destiné à un appareil
automobile de traitement des sols (12), le dispositif
de nettoyage (10) étant adapté pour nettoyer des
sections de paroi (52) proches du sol et qui jouxtent
une surface de sol à nettoyer,
caractérisé
en ce que le dispositif de nettoyage (10) présente
un élément de fixation (14) au moyen duquel le dis-
positif de nettoyage (10) peut être relié de manière
amovible à une section de boîtier (16) d’un appareil
automobile de traitement des sols (12), un support
d’élément de nettoyage (18) qui présente un élément
de nettoyage (20) étant disposé sur le dispositif de
nettoyage (10).

2. Dispositif de nettoyage (10) selon la revendication 1,
caractérisé
en ce que le dispositif de nettoyage (10) présente
un élément pivotant (22) qui est relié de manière
mobile, en particulier de manière mobile par pivote-
ment, à l’élément de fixation (14).

3. Dispositif de nettoyage (10) selon l’une des reven-
dications précédentes,
caractérisé
en ce que le support d’élément de nettoyage (18)
peut être relié de manière amovible à l’élément pi-
votant (22).

4. Dispositif de nettoyage (10) selon l’une des reven-
dications précédentes,
caractérisé
en ce que l’élément pivotant (22) présente un élé-
ment à ressort (24), en particulier un ressort en spi-
rale (26), l’élément à ressort (24) exerçant une force
de ressort sur l’élément pivotant (22), la force de
ressort agissant à l’encontre d’un mouvement de pi-
votement de l’élément pivotant (22).

5. Dispositif de nettoyage (10) selon l’une des reven-
dications précédentes,
caractérisé
en ce que le support d’élément de nettoyage (18)
présente des éléments textiles (28) en tant qu’élé-
ment de nettoyage (20).

6. Dispositif de nettoyage (10) selon l’une des reven-
dications précédentes,
caractérisé
en ce que le support d’élément de nettoyage (18)
présente des éléments de brosse (30) en tant qu’élé-
ment de nettoyage (20).

7. Appareil automobile de traitement des sols (12) com-
portant un dispositif de nettoyage (10) selon l’une
des revendications précédentes,
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caractérisé
en ce que le dispositif de nettoyage (10) est disposé
sensiblement sur une section de boîtier (16) de l’ap-
pareil automobile de traitement des sols (12) qui est
orientée de façon largement perpendiculaire à une
surface de sol à nettoyer.

8. Appareil automobile de traitement des sols (12) com-
portant un dispositif de nettoyage (10) selon l’une
des revendications précédentes,
caractérisé
en ce qu’un angle (34) s’étend entre l’élément pivo-
tant (22) et une ligne droite (32), la ligne droite (32)
étant presque perpendiculaire à la surface de sol à
nettoyer, l’angle (34) présentant, dans un mode de
réalisation préféré, une valeur angulaire comprise
entre 10 et 90 degrés et, dans un mode de réalisation
particulièrement préféré, une valeur angulaire com-
prise entre 25 et 80 degrés.

9. Appareil automobile de traitement des sols (12) com-
portant un dispositif de nettoyage (10) selon l’une
des revendications précédentes,
caractérisé
en ce que le support d’élément de nettoyage (18)
du dispositif de nettoyage (10) dépasse du boîtier
(36) de l’appareil automobile de traitement des sols
(12).

10. Appareil automobile de traitement des sols (12) com-
portant un dispositif de nettoyage (10) selon l’une
des revendications précédentes,
caractérisé
en ce que le dispositif de nettoyage (10) est de pré-
férence disposé sur une section de boîtier (16) de
l’appareil automobile de traitement des sols (12) qui
est orientée de façon largement perpendiculaire à
une direction principale de déplacement de l’appareil
automobile de traitement des sols.

11. Procédé de commande d’un appareil automobile de
traitement des sols (12) comportant un dispositif de
nettoyage (10) selon l’une des revendications pré-
cédentes, le procédé comprenant les étapes
suivantes :

détection des zones de bord d’une surface à
nettoyer ; et
déplacement le long des zones de bord d’une
surface à nettoyer, l’élément de nettoyage (20)
du dispositif de nettoyage (10) étant en contact
avec les sections de paroi (52) proches du sol,
en particulier les bordures et les plinthes, de la
surface à nettoyer ; et
déplacement renouvelé le long des zones de
bord d’une surface à nettoyer.
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