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(54) REINIGUNGSROBOTER MIT SEITENBURSTE

(57)  Die Erfindung betrifft einen Reinigungsroboter
(10) umfassend: ein Gehause (5), einen Elektromotor,
der einen ersten Abtrieb (1) antreibt, wobei der erste Ab-
trieb (1) mittels eines Befestigungsmittels (4) relativ zu
dem Gehause (5) des Reinigungsroboters (10) beweg-
bar verbunden ist, so dass der erste Abtrieb (1) in einer
ersten Betriebsposition des Befestigungsmittels (4) ein-
gerichtet ist, einen zweiten Abtrieb (2) mittels einer Kopp-
lungseinheit (3) anzukoppeln; und der erste Abtrieb (1)

)

in einer zweiten Betriebsposition des Befestigungsmit-
tels (4) eingerichtet ist, den zweiten Abtrieb (2) mittels
der Kopplungseinheit (3) abzukoppeln, wobei der erste
Abtrieb (1) ein Fortbewegungsmittel zum Verfahren des
Reinigungsroboters (10) auf einer zu reinigenden Ober-
flache ist. Die Kopplungseinheit (3) ist bevorzugt als
Reibgetriebe ausgestaltet und kann dadurch besonders
einfach und flexibel eingesetzt und gewartet werden.
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Beschreibung
GEBIET DER ERFINDUNG

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen Reini-
gungsroboter gemaR dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

STAND DER TECHNIK

[0002] Seit langerer Zeit wird die Entwicklung von au-
tonomen Saugreinigungsgeraten, d. h. Reinigungsrobo-
tern vorangetrieben. Wahrend anfanglich Reinigungsro-
boterlediglich zur Reinigung von hindernisfreien Flachen
eingesetzt wurden, sind sie nun aufgrund der Weiterent-
wicklung der Reinigungsroboter auch in der Lage, Hin-
dernisse zu Uberwinden und in schwer zuganglichen Be-
reichen eines zu reinigenden Bodens, beispielsweise
Ecken und Randbereichen von Flachen, effektiv einge-
setzt zu werden. Dazu kommen zusatzlich zu den her-
kdmmlichen Birstenwalzen beispielsweise seitlich an-
geordnete Birsten zum Einsatz, die in der Lage sind, in
Eckbereichen zu reinigen.

[0003] Urspriinglich wurden zum Antrieb eines Fortbe-
wegungsmittels des Reinigungsroboters und zum An-
trieb der Birstenwalze und der Seitenbiirste jeweils ei-
gene Elektromotoren eingesetzt. Beim Einsatz leistungs-
starker Motoren im Reinigungsroboter konnten das Fort-
bewegungsmittel und einzelne Birsten mittels einer
Kopplungseinheit verbunden und damit die Anzahl der
Elektromotoren verringert werden. Aus dem Stand der
Technik sind diverse Alternativen zur Kopplung bekannt.
In der Druckschrift US 2005/0 155 169 A1 wird beispiels-
weise als Lésung ein Riemenantrieb vorgeschlagen, der
die Achse der Rader mit davon beabstandeten Seiten-
blrsten des Reinigungsroboters verbindet. Eine dazu
ahnliche Lésung schlagt ebenfalls die Druckschrift US 4
701 969 A vor.

[0004] Alternativ zum Einsatz eines Riemenantriebs
wird in der Druckschrift EP 2 907 437 A2 ein Zahnrad-
getriebe vorgeschlagen, mit dessen Hilfe eine Birsten-
walze mit einer daran anschlieBenden Seitenbiirste ge-
koppelt wird. Dazu ist allerdings ein leistungsstarker An-
triebsmotor im Reinigungsroboter erforderlich. Leis-
tungsstarkere Antriebsmotoren erfordern mehr Platz und
weisen ein groReres Gewicht auf, das der Reinigungs-
roboter auch bewegen muss. Dariber hinaus neigen
Zahnrader dazu, sich zu blockieren, wenn Verunreini-
gungen ins Getriebe gelangen. Ein weiterer Nachteil von
Zahnradgetrieben ist deren friihzeitiger Verschleil3 auf-
grund der auftretenden Reibungskréafte. Die genannten
Beispiele stehen nur stellvertretend fiir eine Vielzahl von
Antriebsvarianten der unterschiedlichen Birsten und
Fortbewegungsmitteln eines Reinigungsroboters. Die
Lésungen verfolgen das Ziel, eine zuverlassige und ef-
fiziente Reinigung eines verunreinigten Bodens sicher-
zustellen und gleichzeitig die Lebensdauer des Reini-
gungsroboters zu erhéhen sowie den Einsatz von Res-
sourcen zu minimieren.
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DER ERFINDUNG ZUGRUNDE LIEGENDE AUFGABE

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen verbesserten Reinigungsroboter der eingangs naher
beschriebenen Art so weiterzubilden, dass vor allem
Nachteile der genannten Reinigungsroboter tberwun-
den werden kdnnen. Insbesondere soll ein Reinigungs-
roboter bereitgestellt werden, welcher flexibel einsetzbar
ist und besonders effizient und zuverlassig einen verun-
reinigten Boden und insbesondere deren Ecken und
Randbereiche reinigen kann.

ERFINDUNGSGEMARE LOSUNG

[0006] Die Losung der gestellten Aufgabe gelingt
durch einen Reinigungsroboter mit den Merkmalen des
Anspruchs 1.

[0007] Der erfindungsgemafe Reinigungsroboter um-
fasst dazu ein Gehause, einen Elektromotor, der einen
ersten Abtrieb antreibt, wobei der erste Abtrieb mittels
eines Befestigungsmittels relativ zu dem Gehause des
Reinigungsroboters bewegbar verbunden ist, so dass
der erste Abtrieb in einer ersten Betriebsposition des Be-
festigungsmittels eingerichtet ist, einen zweiten Abtrieb
mittels einer Kopplungseinheit anzukoppeln; und der ers-
te Abtrieb in einer zweiten Betriebsposition des Befesti-
gungsmittels eingerichtet ist, den zweiten Abtrieb mittels
der Kopplungseinheit abzukoppeln, wobei der erste Ab-
trieb ein Fortbewegungsmittel zum Verfahren des Reini-
gungsroboters aufder zu reinigenden Oberflache ist. Da-
durch wiirde beispielsweise dem Fortbewegungsmittel
das volle Drehmoment des Elektromotors zur Uberwin-
dung eines Hindernisses zur Verfligung stehen, wenn
sich der erste Abtrieb in der zweiten Betriebsposition des
Befestigungsmittels befindet.

[0008] Mittels der Kopplungseinheit kénnen mehrere
Abtriebe miteinander verbunden werden, wobei nur ein
einzelner Antrieb, beispielsweise ein Elektromotor, ein-
gesetzt werden muss. Durch die Einsparung von Bautei-
len kann die Komplexitat und das Gewicht des Reini-
gungsroboters reduziert bzw. dadurch auch die erforder-
liche Energie zur Fortbewegung des Reinigungsroboters
vermindert werden. Insbesondere kann anhand des Be-
festigungsmittels, das eingerichtetist, den ersten Abtrieb
relativ zu dem Gehéause des Reinigungsroboters zu be-
wegen, ein zweiter Abtrieb in Abhangigkeit einer Be-
triebsposition des Befestigungsmittels an- oder abge-
koppelt werden. Beispielsweise kann dadurch bei der
Uberwindung eines Hindernisses das Befestigungsmittel
derart bewegt werden, dass der zweite Abtrieb von dem
ersten Abtrieb abgekoppelt wird und somit die gesamte
Antriebsleistung des Elektromotors - hier als Antrieb wir-
kend - dem ersten Abtrieb zur Verfiigung steht, wobei
das Hindernis dadurch leichter Uberwunden werden
kann. Auch kann mittels des Befestigungsmittels der
zweite Abtrieb gezielt angekoppelt werden, wenn bei-
spielsweise Randbereiche und Ecken eines Bodens ge-
saubert werden sollen, oder abgekoppelt werden, wenn
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lediglich der Boden selbst gereinigt werden soll. Auf-
grund der Moglichkeit des Ankoppelns des zweiten Ab-
triebs ist es nicht erforderlich, einen weiteren Elektromo-
tor fur den zweiten Abtrieb vorzusehen. Dadurch kann
der Elektromotor des Reinigungsroboters besonders ef-
fizient und flexibel eingesetzt werden.

[0009] Im Sinne der Erfindung wird als Abtrieb der Teil
einer Einrichtung oder der Teil einer zu derselben Ein-
richtung gehdérenden Kraft bezeichnet, der als Nutzen
eines Antriebs der Einrichtung zur Verfligung steht. Hau-
fig trennt eine Kupplungseinheit die Antriebs- und Ab-
triebsseite. Unter Antrieb wird eine technische Einrich-
tung verstanden, die etwas treibt bzw. die etwas in Be-
wegung versetzt, beispielsweise ein Elektromotor.

BEVORZUGE AUSGESTALTUNG DER ERFINDUNG

[0010] Vorteilhafte Aus- und Weiterbildungen, welche
einzeln oder in Kombination miteinander eingesetzt wer-
den kénnen, sind Gegenstand der abhangigen Anspri-
che.

[0011] ZweckmaBigerweise ist das Fortbewegungs-
mittel zum Verfahren des Reinigungsroboters auf der zu
reinigenden Oberflache ein Rad- oder Raupenantrieb.
Sowohl Rad- als auch Raupenantrieb sind sehr flexibel
einsetzbar. Mittels des Raupenantriebs wird der Fla-
chendruck aufden zu reinigenden Boden reduziert, ohne
dass dabei die Reibung zwischen Raupenantrieb und
Boden verloren geht, die zur Fortbewegung auf dem zu
reinigenden Boden erforderlich ist. Dadurch kann eine
leichte und zuverlassige Fortbewegung des Reinigungs-
roboters auf besonders glatten oder weichen Béden ge-
wahrleistet werden.

[0012] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform ist der
erste Abtrieb als Burstenwalze zum Aufnehmen von
Schmutzpartikeln von der zu reinigenden Oberflache
ausgebildet. Dadurch dass der erste Abtrieb als Blirsten-
walze lediglich eine Funktion - Reinigung - erfiillen muss,
kann diese leicht ausgetauscht bzw. gewartet werden.
Darliber hinaus kann die Birstenwalze das Vorwarts-
kommen bzw. Verfahren des Roboters auf dem Boden
unterstitzen, wenn sie zusatzlich zu einem weiteren Ab-
trieb fur das Fortbewegungsmittel eingesetzt wird.
[0013] Beieiner vorteilhaften Ausfiihrungsform ist das
Fortbewegungsmittel zum Verfahren des Reinigungsro-
boters und die Burstenwalze zum Aufnehmen von
Schmutzpartikeln von dem Boden einstiickig ausgebil-
det. Eine einstlickige Ausfiihrungsform, wobei Fortbewe-
gungsmittel und Biirstenwalze zusammengefasst sind,
erlaubt eine besonders kompakte Bauweise. Beispiels-
weise kann eine Birstenwalze mit seitlich angeordneten
Radern, die als Fortbewegungsmittel dienen, auf dersel-
ben Achse angeordnet sein. Dadurch kann die GroéRe
des Reinigungsroboters reduziert werden.

[0014] Vorteilhafterweise ist das Befestigungsmittel
als eine Schwinge, ein StoRdampfer, eine Hebeeinheit
oder eine Linearflihrung ausgebildet. Insbesondere ist
eine Ausfiihrungsform mittels einer Schwinge, die als
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schwenkbares Verbindungsglied mit einem Lager am
Reinigungsroboter ausgebildetist oder eines StoRdamp-
fers, der im weitesten Sinne eine gedampfte Feder dar-
stellt, sehr einfach technisch realisiert werden. Bei Rei-
nigungsrobotern, die ein hohes Gewicht aufweisen, kann
das Befestigungsmittel fiir den ersten Abtrieb als Hebe-
einheit oder Linearfiihrung ausgebildet werden. Aller-
dings kommen Reinigungsroboter, die ein so hohes Ge-
wicht aufweisen, hauptsachlich zur Reinigung von Fab-
rikhallen bzw. groRflachigen und stark verunreinigten Bo-
denflachen zum Einsatz.

[0015] Bei einer bevorzugten Ausfuhrungsform ist der
zweite Abtrieb als Seitenbiirste ausgebildet. Die Seiten-
birste erlaubt eine einfache und zuverlassige Reinigung
in Eck- und Randbereichen des zu reinigenden Bodens.
Der Reinigungsroboter kann dabei eine oder mehrere
Seitenblrsten aufweisen, wodurch die Flexibilitat beim
Einsatz des Reinigungsroboters verbessert werden
kann.

[0016] ZweckmaRigerweise istder zweite Abtrieb in ei-
ner Fortbewegungsrichtung des Reinigungsroboters vor
dem ersten Abtrieb angeordnet. Eine solche Ausfih-
rungsform erlaubt es, beispielsweise mittels einer Sei-
tenburste geldste und bewegte Schmutzpartikel in Rich-
tung einer Hauptbiirste zu kehren, wobei die Schmutzp-
artikel anschlieRend von der Hauptbiirste in Richtung ei-
ner Saugdiise des Reinigungsroboters weiterbeférdert
werden kdnnen.

[0017] Um die Flexibilitdt des Einsatzes des Reini-
gungsroboters zu erhéhen, weist eine vorteilhafte Aus-
fuhrungsform zumindest einen weiteren Abtrieb auf, der
Uber eine weitere Kopplungseinheit an den ersten Ab-
trieb koppelbar ist. Der weitere Abtrieb kann beispiels-
weise eine weitere Seitenblrste sein, die eine von der
ersten Seitenblrste unterschiedliche Borstenkonfigura-
tionen oder iiber ein anderes Ubersetzungsverhéltnis der
Kopplungseinheit angetrieben wird.

[0018] Beieinerbesonders vorteilhaften Ausfihrungs-
form ist die Kopplungseinheit des zweiten Abtriebs
und/oder des weiteren Abtriebs ein Reibgetriebe. Ein
Reibgetriebe bietet eine einfachere Getriebeldsung zur
Kopplung des ersten Abtriebs an den zweiten Abtrieb.
Beispielsweise kann beim Uberfahren von Hindernissen
von dem ersten Abtrieb aus gekoppelt werden, ohne
dass Sensoren oder Software dazu notwendig waren.
Dabei kann zur Einstellung eines Schlupfes das Reibrad
mit einer definierten Kraft auf eine Reibflache des ersten
Abtriebs gedriickt werden. Dadurch wird ein Durch-
schlupf mdglich, falls der zweite Abtrieb blockiert. Bei-
spielsweise wiirde beim Blockieren einer Seitenblirste
der Reinigungsroboter nicht an einer Weiterfahrt gehin-
dert. Durch Anderung der Position des Reinigungsrobo-
ters, kann das Blockieren eventuell wieder aufgehoben
werden. Eine Antriebsregelung des Fahrantriebs kann
Momentenschwankungen an der Seitenbirste ausglei-
chen. Sobald der erste Abtrieb mittels seines Befesti-
gungsmittels ausgekoppelt, um z.B. ein Hindernis zu
Uberwinden, verliert das Reibrad den Kontakt. Die Sei-
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tenbirste bzw. der zweite Abtrieb wird nicht mehr ange-
trieben und das volle Motormoment steht fir das Fortbe-
wegungsmittel bzw. den ersten Abtrieb zur Verfligung.
Reibgetriebe, auch als Friktionsgetriebe bezeichnet, ha-
ben neben der erwdhnten, stufenlos regulierbaren Kraft-
Ubertragung weitere Vorteile. So sind sie, verglichen mit
anderen Getrieben, mit relativ kostengiinstigen Mitteln
herzustellen. Ihre Konstruktion ist einfach und kommt mit
wenigen beweglichen Teilen aus, woraus eine Gewichts-
reduktion, eine einfache Bedienung sowie ein geringerer
Verschleil bei einem Rad zur Fortbewegung oder einer
Beschichtung des Reibrads und auch ein geringerer
Wartungsaufwand resultieren. Zudem fiihrt eine Uber-
belastung lediglich zu einem "Durchrutschen" des Reib-
rads, was in der Regel keine Folgeschaden nach sich
zieht. Darliber hinaus ist eine als Reibgetriebe ausge-
staltete Kopplungseinheit besonders einfach zu warten.
[0019] Vorzugsweise umfasst der Reinigungsroboter
einen elektrischen Akkumulator, der den Elektromotor
speist. Dadurch kann der Reinigungsroboter sich voll-
kommen frei und autonom im Raum bzw. auf der zu rei-
nigenden Flache Fortbewegen und diese reinigen.
[0020] Die vorliegende Erfindung ermdglicht mit einfa-
chen konstruktiven und kostengtinstigen Mitteln einen
flexibel einsetzbaren Reinigungsroboter.

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0021] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen werden
nachfolgend an Hand eines in der Zeichnung dargestell-
ten Ausfihrungsbeispiels naher beschrieben, auf wel-
ches die Erfindung jedoch nicht beschrankt ist. Die Be-
zugszeichen in den Anspriichen haben keine einschran-
kende Wirkung, sondern sollen lediglich deren Lesbar-
keit verbessern.

[0022] Es zeigen schematisch:

Fig. 1  eine Draufsicht eines Reinigungsroboters ge-
maf einer vorteilhaften Ausfiihrungsform mit
darin angedeuteten Schnittlinien A-A und B-B;

Fig. 2 eine Schnittansicht senkrecht zur Draufsicht
des Reinigungsroboters entlang der Schnittli-
nie A-A;

Fig. 3 eine weitere Schnittansicht senkrecht zur

Draufsicht des Reinigungsroboters entlang der
Schnittlinie B-B, parallel versetzt zur Schnittli-
nie A-A.

AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG ANHAND VON
AUSFUHRUNGSBEISPIELEN

[0023] Bei der nachfolgenden Beschreibung bevor-
zugter Ausfiihrungsformen des erfindungsgeméafien Rei-
nigungsroboters bezeichnen gleiche Bezugszeichen
gleiche oder vergleichbare Komponenten.

[0024] Die Bezugszeichen in samtlichen Anspriichen

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

haben keine einschrankende Wirkung, sondern sollen
lediglich deren Lesbarkeit verbessern.

[0025] InFig. 1 wird eine Draufsicht eines Reinigungs-
roboters 10 gemaR einer vorteilhaften Ausfihrungsform
gezeigt. Fig. 1 soll lediglich die Kompaktheit des Reini-
gungsroboters 10 veranschaulichen und dient der Dar-
stellung der Schnittbereiche A-A und B-B, die in den fol-
genden Figuren 2 und 3 ausfihrlich unter Nennung we-
sentlicher Elemente des Reinigungsroboters 10 be-
schrieben sind.

[0026] Dabei zeigt der Schnitt A-A senkrecht zur Ebe-
ne der Draufsicht auf den Reinigungsroboter 10 in Fig.
1 eine Schnittansicht des Reinigungsroboters 10 geman
Fig. 2, bei dem eine Kopplungseinheit 3 einen ersten
Abtrieb 1 und einen zweiten Abtrieb 2 in einer ersten
Betriebsposition eines Befestigungsmittels 4 angekop-
pelt.

[0027] Der Reinigungsroboter 10 umfasst ein Gehau-
se 5 mit einem Elektromotor - hier nicht gezeigt. Der Elek-
tromotor dient als Antrieb fiir den ersten Abtrieb 1 und
oder eine Burstenwalze 6, die vom Reinigungsroboter
10 zum Losen von Schmutzpartikeln auf einem zu reini-
genden Boden verwendet wird. Je nach Ausflihrungs-
form kann die Birstenwalze 6 von demselben Elektro-
motor des Reinigungsroboters 10 angetrieben werden
oder von einem extra dafiir vorgesehenen weiteren An-
trieb. Sofern nur ein Elektromotor eingesetzt wird, der
zum Antrieb des ersten Abtriebs 1 und zum Antrieb der
Birstenwalze 6 dient, muss dieser leistungsstarker ge-
wahlt werden. Der Einsatz nur eines Elektromotors im
Reinigungsroboters 10 erlaubt eine kompakte und platz-
sparende Bauweise.

[0028] Im vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel der Fig.
2istdererste Abtrieb als Fortbewegungsmittel, beispiels-
weise ein Rad- oder ein Raupenantrieb zum Verfahren
des Reinigungsroboters 10 auf dem zu reinigenden Bo-
den ausgebildet. Der erste Abtrieb 1 ist Uber ein Befes-
tigungsmittel 4 relativ zum Reinigungsroboter 10 beweg-
lich verbunden. Dabei ist das Befestigungsmittel 4 als
Schwinge ausgebildet, die es dem ersten Abtrieb 1 er-
laubt, um einen festen Drehpol im Reinigungsroboter 10
verschwenkt zu werden. In Fig. 2 ist der erste Abtrieb 1
in einer ersten Betriebsposition des Befestigungsmittels
4 dargestellt, bei der ein zweiter Abtrieb 2 mittels einer
Kopplungseinheit 3 angekoppelt ist. Somit erfolgt eine
Kraft- bzw. Moment Ubertragung vom ersten Abtrieb 1
Uber die Kopplungseinheit 3 auf den zweiten Abtrieb 2.
Der zweite Abtrieb 2 ist in dem Ausfiihrungsbeispiel der
Fig. 2 als Seitenbiirste ausgebildet. Dadurch kann mittels
des Antriebs des Elektromotors sowohl der erste Abtrieb
1 als auch der zweite Abtrieb 2 angetrieben werden. So-
mit wird Uber das Rad 1 auch die Seitenbiirste 2 mittels
der Kopplungseinheit 3 angetrieben, wobei gleichzeitig
sowohl ein Verfahren des Reinigungsroboters 10 aufden
zu reinigenden Boden erfolgt als auch ein Kehren des
Bodens bzw. Ecken und Randbereichen des Bodens mit-
tels des zweiten Abtriebs 2, der hier als Seitenblirste 2
ausgebildet ist. Folglich muss fiir den Einsatz bzw. An-
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trieb der Seitenblrste kein zusatzlicher Elektromotor im
Reinigungsroboter 10 vorgesehen werden, wodurch
Bauraum im Gehause 5 des Reinigungsroboters 10 ein-
gespart wird und damit der Reinigungsroboter 10 selbst
kompakter gestaltet werden kann. Mittels der Seiten-
blrste kann die Reinigungswirkung des Reinigungsro-
boters 10 auf Bereiche auRerhalb der Burstenwalze 6
bzw. Hauptbirste des Reinigungsroboters 10, d. h., au-
Rerhalb des Gehauses erweitert werden. Insbesondere
lassen sich Ecken und Randbereiche des zu reinigenden
Bodens damit besonders wirksam reinigen.

[0029] GemaR einer besonders bevorzugten Ausfiih-
rungsform ist die Kopplungseinheit 3 als Reibgetriebe
ausgebildet. Im vorliegenden Ausfliihrungsbeispiel istder
erste Abtrieb 1 als Rad des Fortbewegungsmittels zum
Verfahren des Reinigungsroboters 10 auf dem zu reini-
genden Boden ausgebildet, wobei der zweite Abtrieb 2
als Seitenburste und die Kopplungseinheit 3 als Reibge-
triebe mit einem Reibrad ausgebildet ist. Eine solche
Ausfiihrungsform ist besonders vorteilhaft, weil der An-
trieb der Seitenblrste 2 Giber das Reibrad 3 erfolgt, dass
mitdem Rad 1 des Fortbewegungsmittels verbunden ist.
Dadurch erfolgt die Momentiibertragung besonders effi-
zient mittels eines simplen Getriebes. Das Reibrad 3 wird
mit einer definierten Kraft auf das Rad 1 des Fortbewe-
gungsmittels gedrickt. Die definierte Kraft ist derart ge-
wahlt, dass ein Durchschlupfen mdglich ist, falls die Sei-
tenbirste 2 blockiert. Somit kann der Reinigungsroboter
10 trotz einer blockierten Seitenburste 2 weiter auf dem
zu reinigenden Boden verfahren werden. Bei einer hier
nicht gezeigten Ausflihrungsform kann eine Antriebsre-
gelung des Elektromotors Momentenschwankungen an
der Seitenbiirste 2 ausgleichen. Dariiber hinaus erlaubt
ein als Reibrad 3 gestaltetes Reibgetriebe eine beson-
ders einfache Aus- bzw. Abkopplung zwischen dem ers-
ten Abtrieb 1 - dem Rad des Fortbewegungsmittels - und
dem zweiten Abtrieb 2 - der Seitenburste.

[0030] In Fig. 3 wird in einer weiteren Ansicht eines
Schnitts entlang einer Schnittlinie B-B senkrecht zur Ebe-
ne der Draufsicht auf den Reinigungsroboter 10 in Fig.
1 dargestellt. Bei der Schnittansicht des Reinigungsro-
boters 10 gemaR Fig. 3 befindet sich die Kopplungsein-
heit 3 in einer zweiten Betriebsposition eines Befesti-
gungsmittels 4, wobei der erste Abtrieb 1 und der zweite
Abtrieb 2 voneinander ausgekoppelt sind. Eine solche
Auskopplung erfolgt beispielsweise bei der Uberwindung
eines Hindernisses 7 auf einer Flache des zu reinigenden
Bodens. In dem Ausfiihrungsbeispiel gemaR Fig. drei ist
das Befestigungsmittel 4, welches das Rad 1 zum Ver-
fahren des Reinigungsroboters 10 auf dem zu reinigen-
den Boden mit dem Gehause 5 bzw. dem Reinigungs-
roboter 10 verbindet, schwenkbar als Schwinge ausge-
bildet. In der Fig. 3 ist das Hindernis 7 beispielsweise als
Stufe dargestellt. Im gezeigten Ausfiihrungsbeispiel der
Fig. 3 erlaubt die Schwinge 4 einrelatives Verdrehen des
ersten Abtriebs bzw. des Rads 1 und des Gehauses 5
des Reinigungsroboters 10 voneinander, sodass ein
Auskoppeln der Kopplungseinheit bzw. des Reibrads 3
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das Rad 1 und die Seitenbdrste 2 erfolgen kann. Sobald
das Rad 1 aufgrund seiner relativen Verschwenkung ge-
genuber dem Gehause 5 des Reinigungsroboters 10 von
dem Reibrad 3 der Kopplungseinheit ausgekoppelt wird,
verliert das Reibrad 3 den Kontakt zum Rad 1, sodass
die Seitenbiirste nicht mehr angetrieben wird und das
volle Drehmoment des Elektromotors dem Rad 1 bzw.
dem ersten Abtrieb zur Verfligung steht. Im vorliegenden
Ausfihrungsbeispiel kann die Birstenwalze 6 beim Ver-
fahren des Reinigungsroboters 10 auf dem zu reinigen-
den Boden bzw. der Uberwindung eines Hindernisses 7
unterstltzend wirken. Bei einer weiteren hier nicht ge-
zeigten Ausfihrungsform kann die Hauptbiirste asym-
metrisch angeordnet sein, sodass eine Unterstiitzung
zum Verfahren des Reinigungsroboters 10 auf den zu
reinigenden Boden auf der Seite der Blirstenwalze 6 gro-
Rer ist. Folglich wiirde dort ein geringeres Drehmoment
vom Antrieb bzw. Elektromotor bendétigt als auf einer da-
von abgewandten Seite. Eine solche Differenz des Dreh-
moments kann von der Seitenbiirste 2 bzw. dem zweiten
Abtrieb 2 genutzt werden. Die in den Figuren 2 und 3
dargestellte Seitenblrste 2 ist in einer Fortbewegungs-
richtung des Reinigungsroboters 10 vor dem Rad 1 an-
geordnet. Eine solche Ausfiihrungsform erlaubt es bei-
spielsweise mittels der Seitenbirste 2 geléste und be-
wegte Schmutzpartikel in Richtung einer Hauptbirste
bzw. Blrstenwalze 6 zu kehren, wobei die Schmutzpar-
tikel anschlieRend von der Birstenwalze 6 in Richtung
einer Saugduse des Reinigungsroboters 10 weiterbefor-
dert werden kénnen. Aufgrund des einfachen Aufbaus
des Reibgetriebes lasst sich der Reinigungsroboter 10
und seine Seitenblirste 2 besonders einfach warten und
Austauschen. Dariber hinaus erfolgt die Auskopplung
automatisch beim Uberfahren von Hindernissen 7, ohne
dass dazu Sensoren oder Software notwendig waren.
Steht der Reinigungsroboter 10, so bewegt sich auch die
Seitenbirste 2 nicht, d. h., dass kein Energieverlust er-
folgt.

[0031] Beieiner weiteren hier nicht dargestellten Aus-
fuhrungsform ist der erste Abtrieb 1 bzw. das Rad zum
Verfahren des Reinigungsroboters 10 einstiickig mit der
Hauptbirste bzw. Birstenwalze 6 aufgebaut. Eine sol-
che Ausfihrungsform erlaubt eine noch kompaktere
Bauweise und gegebenenfalls Einsparung eines weite-
ren Elektromotors zum Antrieb der Birstenwalze 6. Bei
noch einer weiteren Ausfiihrungsform ist an den ersten
Abtrieb 1 noch zusatzlich zum zweiten Abtrieb 2 ein wei-
terer Abtrieb koppelbar. Eine Kopplung dieses weiteren
Abtriebs an den ersten Abtrieb 1 kann auch Uber eine
weitere Kopplungseinheit erfolgen, die als Reibgetriebe
ausgebildet ist. Dadurch ist ein noch flexiblerer Einsatz
des Reinigungsroboters 10 mdglich. Beispielsweise
muss ein solcher Reinigungsroboter 10 sich nichtum sei-
ne Gier-Achse drehen, wenn er einen bestimmten Eck-
oder Randbereich des zu reinigenden Bodens reinigen
will. Darliber hinaus kann bei einer erweiterten Ausfiih-
rungsform der weitere Abtrieb als zusatzliche Seiten-
burste mit von der Seitenbirste des zweiten Abtriebs 2
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abweichenden Eigenschaften, beispielsweise Drehzahl,
Material der Birste ausgestaltet sein. Bei noch weiteren
hier nicht erérterten Ausfiihrungsformen ist das Befesti-
gungsmittel 4 als StoRdampfer, Hebeeinheit oder Line-
arfihrung ausgebildet.

[0032] Die vorstehend beschriebene Kopplungsein-
heit 3 fiir einen Reinigungsroboter 10, die vorzugsweise
als Reibgetriebe ausgebildet ist und in der Lage ist, zu-
mindesteinen ersten Abtrieb 1 und einen zweiten Abtrieb
2 miteinander zu verbinden, erlaubt eine besonders kom-
pakte Bauweise und gleichzeitig einen flexiblen und an-
nahernd ausfallsfreien Betrieb eines Reinigungsroboters
10.

[0033] Dieindervorstehenden Beschreibung, den An-
spriichen und den Zeichnungen offenbarten Merkmale
kénnen sowohl einzeln als auch in beliebiger Kombina-
tion fir die Verwirklichung der Erfindung in ihren ver-
schiedenen Ausgestaltungen von Bedeutung sein.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0034]

1  erster Abtrieb, Rad des Fortbewegungsmittels
2  zweiter Abtrieb, Seitenblrste

3  Kopplungseinheit, Reibgetriebe

4  Befestigungsmittel, Schwinge

5 Gehause

6  Blrstenwalze

7  Hindernis

10  Reinigungsroboter

Patentanspriiche
1. Reinigungsroboter (10) umfassend:

- ein Gehause (5),

- einen Elektromotor, der einen ersten Abtrieb
(1) antreibt, wobei der erste Abtrieb (1) mittels
eines Befestigungsmittels (4) relativ zu dem Ge-
hause (5) des Reinigungsroboters (10) beweg-
bar verbunden ist, wobei

der erste Abtrieb (1) in einer ersten Betriebsposition
des Befestigungsmittels (4) eingerichtet ist, einen
zweiten Abtrieb (2) mittels einer Kopplungseinheit
(3) anzukoppeln; und

dererste Abtrieb (1) in einer zweiten Betriebsposition
des Befestigungsmittels (4) eingerichtet ist, den
zweiten Abtrieb (2) mittels der Kopplungseinheit (3)
abzukoppeln,

dadurch gekennzeichnet, dass

der erste Abtrieb (1) ein Fortbewegungsmittel zum
Verfahren des Reinigungsroboters (10) auf einer zu
reinigenden Oberflache ist.
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2,

10.

Reinigungsroboter (10) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass das Fortbewegungsmittel
zum Verfahren des Reinigungsroboters (10) auf ei-
ner zu reinigenden Oberflache ein Rad- oder Rau-
penantrieb ist.

Reinigungsroboter (10) nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass das Fortbewegungs-
mittel zum Verfahren des Reinigungsroboters (10)
und eine Birstenwalze (6) zum Aufnehmen von
Schmutzpartikeln von der zu reinigenden Oberfla-
che einstiickig ausgebildet sind.

Reinigungsroboter (10) nach einem der obigen An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Be-
festigungsmittel eine Schwinge, ein StolRdampfer,
eine Hebeeinheit oder eine Linearflihrung ist.

Reinigungsroboter (10) nach einer der obigen An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der zwei-
te Abtrieb (2) als Seitenbiirste ausgebildet ist.

Reinigungsroboter (10) nach einem der obigen An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der zwei-
te Abtrieb (2) in einer Fortbewegungsrichtung des
Reinigungsroboters (10) vor dem ersten Abtrieb (1)
angeordnet ist.

Reinigungsroboter (10) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass an den ersten Abtrieb (1) zu-
mindest ein weiterer Abtrieb koppelbar ist.

Reinigungsroboter (10) nach einem der obigen An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Kopp-
lungseinheit (3) des zweiten Abtriebs (2) und/oder
des weiteren Abtriebs ein Reibgetriebe ist.

Reinigungsroboter (10) nach einer der obigen An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der wei-
tere Abtrieb unterschiedlich von dem zweiten Abtrieb
ist.

Reinigungsroboter (10) nach einem der obigen An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Rei-
nigungsroboter einen elektrischen Akkumulator um-
fasst, der den Elektromotor speist.



EP 3 563 740 A1




EP 3 563 740 A1

W LT Tt ’".."ﬁ"”I
15>

Fig. 2

VLY « (L iLdld ( z

4 M
Fig. 3



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

9

Européisches
Patentamt

European
Patent Office

Office européen
des brevets

EP 3 563 740 A1

EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

EINSCHLAGIGE DOKUMENTE

Nummer der Anmeldung

EP 19 17 1614

8a *

* Abbildung 1 *

Kategorid Kennzeichnung des Dokuments mit Angabe, soweit erforderlich, Betrifft KLASSIFIKATION DER
der maBgeblichen Teile Anspruch ANMELDUNG (IPC)
A KR 2007 0105125 A (LG ELECTRONICS INC 1-10 INV.
[KR]) 30. Oktober 2007 (2007-10-30) A4719/00

EP 3 199 082 Al (NIDEC CORP [JP]) 1-10
2. August 2017 (2017-08-02)
* Absatz [0026] - Absatz [0027]; Abbildung

—

RECHERCHIERTE
SACHGEBIETE (IPC)

EPO FORM 1503 03.82 (P04C03)

A47L
Der vorliegende Recherchenbericht wurde fir alle Patentanspriiche erstellt
Recherchenort AbschluBdatum der Recherche Prafer
Miinchen 5. September 2019 Trimarchi, Roberto
KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundsatze

X : von besonderer Bedeutung allein betrachtet
Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer D : in der Anmeldung angefiihrtes Dokument
anderen Veréffentlichung derselben Kategorie L : aus anderen Griinden angefiihrtes Dokument
A : technologischer Hintergrund
O : nichtschriftliche Offenbarung

E : alteres Patentdokument, das jedoch erst am oder
nach dem Anmeldedatum veréffentlicht worden ist

P : Zwischenliteratur Dokument

& : Mitglied der gleichen Patentfamilie, Gibereinstimmendes




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EPO FORM P0461

EP 3 563 740 A1

ANHANG ZUM EUBOPI\ISCHEN RECHERCHENBERICHT
UBER DIE EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG NR. EP 19 17 1614

In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europaischen Recherchenbericht angefuhrten
Patentdokumente angegeben.

Die Angaben Uber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Europaischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

05-09-2019
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angeflihrtes Patentdokument Verdffentlichung Patentfamilie Verdffentlichung
KR 20070105125 A 30-10-2007  KEINE
EP 3199082 Al 02-08-2017 EP 3199082 Al 02-08-2017
JP 2017131638 A 03-08-2017
TW 201727099 A 01-08-2017
Us 2017209015 Al 27-07-2017

Far nahere Einzelheiten zu diesem Anhang : siehe Amtsblatt des Europaischen Patentamts, Nr.12/82

10



EP 3 563 740 A1
IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE
Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gréter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA libernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente

* US 20050155169 A1 [0003]  EP 2907437 A2 [0004]
e US 4701969 A [0003]

1"



	Bibliographie
	Zusammenfasung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht
	Aufgeführte Dokumente

