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(57)  Die Erfindung betrifft einen Saugroboter (100)
mit einem Robotergehause (105), einem Sensorgehau-
se (110) und einem elastischen Element (115). Das Sen-
sorgehause (110) zum Aufnehmen eines Umfeldsensors

fur den Saugroboter (100) ist zumindest teilweise in dem

Robotergehduse (105) angeordnet. Das elastische Ele-
ment (115) ist dazu ausgebildet, das Sensorgehause
(110) von einer Einfahrposition in Richtung einer Aus-

fahrposition vorzuspannen. In der Ausfahrposition ragt

ein Teilabschnitt (120) des Sensorgehduses (110) aus
dem Robotergehause (105) hervor. In der Einfahrpositi-
on ist der Teilabschnitt (120) des Sensorgehauses (110)
zumindest teilweise in dem Robotergehause (105) an-
geordnet. Das elastische Element (115) ist durch eine
Einfahrkraft verformbar, um eine Bewegung des Sensor-
gehauses (110) von der Ausfahrposition in Richtung der
Einfahrposition zu ermdglichen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Saugroboter, eine
Ladestation fiir einen Saugroboter und ein Verfahren
zum Betreiben eines Saugroboters

[0002] Um ein Hindernis erkennen zu kénnen, kann
ein Saugroboter eine Sensoreinrichtung aufweisen, die
sowohl vertikal beweglich als auch rotatorisch drehbar
ausgefihrtist. Die Bewegung des Sensorgehduses wird
dabei Ublicherweise Uber eine motorische Antriebsein-
richtung erzeugt.

[0003] Die US 9 283 670 B2 beschreibt einen solchen
Saugroboter mit einem mittels einer Antriebseinrichtung
beweglichen Sensorgehause, das bewegt werden kann,
um einen Erfassungsbereich des Sensors einzustellen.
[0004] DerErfindung stellt sich die Aufgabe, einen ver-
besserten Saugroboter, eine verbesserte Ladestation fir
einen Saugroboter und ein verbessertes Verfahren zum
Betreiben eines Saugroboters zu schaffen.

[0005] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe durch ei-
nen Saugroboter, eine Ladestation fir einen Saugrobo-
ter und ein Verfahren zum Betreiben eines Saugroboters
mit den Merkmalen bzw. Schritten der Hauptanspriiche
gelost. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgenden
Unteranspriichen.

[0006] Die mitder Erfindung erreichbaren Vorteile be-
stehendarin, dass ein Sensorgehause des Saugroboters
zum Ermdglichen einer Rundumsicht eines Umfeldsen-
sors Uber eine Gerateoberflache des Saugroboters hin-
ausragen kann. Um unter niedrige Hindernisse wie ein
Sofa oder einen Schrank zu kommen, kann das Sensor-
gehause in den Saugroboter eingezogen werden. Vor-
teilhafterweise ist es damit einerseits moglich, ein tGber
die Gerateoberflache hinausragendes Sichtfeld eines in
dem Sensorgehause aufgenommenen Umfeldsensors
zum Navigieren des Saugroboters zu nutzen, und ander-
seits ist es moglich zum Erreichen und Reinigen von Fla-
chen unter niedrigen Hindernissen das Sensorgehause
einzuziehen. Dies ermdglicht vorteilhafterweise ein effi-
zientes Navigieren sowie ein effizientes Erreichen und
Reinigen trotz Hindernissen und eine kompakte Bauwei-
se des Saugroboters. Das Einziehen des Sensorgehau-
ses kann ohne motorisierte Antriebseinrichtung erfolgen,
und ist dadurch vorteilhafterweise energiesparend.
[0007] Auch wenn der beschriebene Ansatz anhand
eines Haushaltgerats beschrieben wird, kann der hier
beschriebene Ansatz entsprechend im Zusammenhang
mit einem gewerblichen oder professionellen Gerat, bei-
spielsweise einem medizinischen Gerat eingesetzt wer-
den.

[0008] Ein Saugroboter weist gemall dem hier be-
schriebenen Ansatz ein Robotergehause, ein Sensorge-
hause und ein elastisches Element auf. Das Sensorge-
hause zum Aufnehmen eines Umfeldsensors fiir den
Saugroboter ist zumindest teilweise in dem Roboterge-
hause angeordnet. Das elastische Element ist dazu aus-
gebildet, das Sensorgehause von einer Einfahrposition
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in Richtung einer Ausfahrposition vorzuspannen. In der
Ausfahrposition ragt ein Teilabschnitt des Sensorgehau-
ses aus dem Robotergehause hervor. In der Einfahrpo-
sition ist der Teilabschnitt des Sensorgehauses zumin-
dest teilweise in dem Robotergehduse angeordnet. Das
elastische Element ist durch eine Einfahrkraft verform-
bar, um eine Bewegung des Sensorgehauses von der
Ausfahrposition in Richtung der Einfahrposition zu er-
moglichen. Somit kann ein héhenvariabler Sensor reali-
siert werden.

[0009] Beidem elastischen Element kann es sich bei-
spielsweise um eine Feder wie eine Druckfeder oder eine
Schraubenzugfeder handeln, oder um ein Elastomer-
Element. Die Ausfahrposition kann beispielsweise bei ei-
nem Navigieren des Saugroboters in einer unbekannten
Umgebung verwendet werden, wenn in dem Sensorge-
hause ein Umfeldsensor, beispielsweise ein Lidar-Sen-
soraufgenommeniist. Die Einfahrposition kann beispiels-
weise zum Erreichen eines Bereichs unterhalb eines
niedrigen Hindernisses wie einem niedrigen Mdébel ver-
wendet werden. In der Ausfahrposition kann das Sen-
sorgehause beispielsweise um zehn bis vierzig Prozent
einer Geratehdhe des Saugroboters Uber eine Oberfla-
che das Robotergehause hervorragen. In der Einfahrpo-
sition kann ein oberes Ende des Sensorgehauses bei-
spielsweise auf der gleichen Hohe wie das Roboterge-
hause sein, oder weniger als zehn Prozent der Gerate-
héhe lber das Robotergehduse hervorragen. Bei der
Einfahrkraft kann es sich beispielsweise um eine mecha-
nische Druckeinwirkung handeln, oder um eine andere
Krafteinwirkung, beispielsweise eine magnetische Kraft.
[0010] GemaR einer Ausfiihrungsform kann das Sen-
sorgehduse in dem Teilabschnitt eine Auflaufschrage
zum Einleiten der Einfahrkraft auf das Sensorgehause
und das elastische Element aufweisen. Die Auflaufschra-
ge kann beispielsweise eine umlaufende Abschragung
des Teilabschnitts sein. Durch ein Zusammenwirken der
Auflaufschrage mit einem Hindernis oder einer entspre-
chend ausgeformten Struktur, beispielsweise an einer
Ladestation des Saugroboters, kann die Einfahrkraft in
Form eines mechanischen Drucks auf das Sensorgehau-
se ein Verformen des elastischen Elements bewirken,
wodurch das Sensorgehause in Richtung der Einfahrpo-
sition bewegt werden kann. Auf diese Weise kann der
Saugroboter beispielsweise an ein Hindernis heranfah-
ren und durch ein Anfahren des Hindernisses das Sen-
sorgehause in dir Richtung der Einfahrposition bewegen.
Dabei wird das Sensorgehause mittels der Auflaufschra-
ge nach unten gedriickt. Vorteilhafterweise kann auf die-
se Weise eine Beschadigung des Sensorgehauses
durch das Hindernis vermieden werden. Zudem kann das
Sensorgehause bei einem Unterfahren eines niedrigen
Objekts in das Robotergehduse gedriickt werden, und
nach einem Passieren des Hindernisses kann das Sen-
sorgehduse mittels des elastischen Elements automa-
tisch wieder in die Ausfahrposition bewegt werden, was
vorteilhafterweise energiesparend ist.

[0011] Zudem kann das Sensorgehause in dem Teil-
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abschnitt gemal einer Ausfiihrungsform zumindest ein
Auflaufrad zum Einleiten der Einfahrkraft auf das Sen-
sorgehause und das elastische Element aufweisen. Das
Auflaufrad kann beispielsweise feststehend an dem Teil-
abschnitt angeordnet werden. Der Teilabschnitt kann
auch mehrere Auflaufrader aufweisen, die beispielswei-
se um den Teilabschnitt umlaufend angeordnet sind.
Wenn der Teilabschnitt die Auflaufschrage aufweist,
kann das Auflaufrad an der Auflaufschrage angeordnet
sein. Das Auflaufrad kann bei einem Anfahren des Hin-
dernisses oder der Struktur zum Einleiten der Einfahr-
kraft in Form eines mechanischen Drucks vorteilhafter-
weise eine Beschadigung, beispielsweise ein Zerkratzen
des Sensorgehauses verhindern. Zudem kann mittels
des Auflaufrads vorteilhafterweise ein Einklemmen des
Sensorgehauses in dem Hindernis oder in der Struktur
vorgebeugt werden.

[0012] Der Saugroboter kann gemal einer Ausflh-
rungsform auch eine Arretierungseinheit aufweisen. Die
Arretierungseinheit kann dazu ausgebildet sein, das
Sensorgehause in der Einfahrposition zu arretieren. Dies
ist beispielsweise von Vorteil, wenn das Sensorgehause
wahrend eines Reinigungsvorgangs des Saugroboters
unter einem Hindernis wie einem niedrigen Schrank in
der Einfahrposition verbleiben soll, um ein Erreichen der
Flache unter dem Hindernis zu ermdglichen und einer
Beschadigung des Sensorgehauses durch das Hinder-
nis zu verhindern.

[0013] Ferner kann das Robotergehduse des Saugro-
boters gemal einer Ausfiihrungsform benachbart zu
dem Sensorgehause eine Nut zum Einleiten der Einfahr-
kraft aufweisen, um das Sensorgehause in dem Robo-
tergehause zu versenken. Die Nut kann beispielsweise
um das Sensorgehause umlaufend ausgeformt sein. Die
Nut kann dazu ausgeformt sein, ansprechend aufdie Ein-
fahrkraft eine Bewegung des Sensorgehauses in eine
Arretierungsposition zu ermdglichen, wobei das Sensor-
gehause in der Arretierungsposition innerhalb des Ro-
botergehduses angeordnet und somit versenkt ist. Die
Einfahrposition kann zwischen der Ausfahrposition und
der Arretierungsposition angeordnet sein. Dazu kann
das Sensorgehause mittels der Einfahrkraft beispielwei-
se in das Robotergehause versenkt werden, und zum
Arretierenindie Einfahrposition zurlickschnellen, ahnlich
eines Druck-Schnapp-Mechanismus, auch "push-to-
open"-Mechanismus (Driicken zum Offnen-Mechanis-
mus) genannt.

[0014] Auch kann der Saugroboter gemaR einer Aus-
fuhrungsform einen optischen Umfeldsensor aufweisen,
der drehbar in dem Sensorgehduse aufgenommen ist.
Bei dem optischen Umfeldsensor kann es sich beispiels-
weise um eine Kameraeinrichtung handeln, oder um ei-
nen Lidar-Sensor, der beispielsweise als rotierender
Punktsensor ausgefiihrt sein kann, oder als rotierender
Punktsensor mit oszillierendem Spiegel. Vorteilhafter-
weise kann der Saugroboter gemaf dieser Ausfiihrungs-
form seine Umgebung umfassend und effizient erfassen,
wobei durch die Ausformung des Sensorgehauses und
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des elastischen Elements eine kompakte Bauweise er-
moglicht wird.

[0015] AuBerdem kann der Saugroboter gemaR einer
Ausfuhrungsform eine Einfahrkrafteinheit aufweisen, die
ausgebildet ist, die Einfahrkraft auf das Sensorgehause
und das elastische Element zu Ubertragen. Bei der Ein-
fahrkrafteinheit kann es sich beispielsweise um einen
Elektromagneten handeln, der von einem Steuergerat
des Saugroboters angesteuert werden kann. Dazu kann
das Sensorgehause beispielsweise ein magnetisches
oder ferromagnetisches Element umfassen. Das Sen-
sorgehaduse kann nach einem Aktivieren des Elektroma-
gneten, der beispielsweise in dem Robotergehause un-
ter dem Sensorgehause angeordnet sein kann, in Rich-
tung der Einfahrposition eingezogen werden. Nach ei-
nem Deaktivieren oder erneuten Aktivieren des Elektro-
magneten kann das Sensorgehause mittels des elasti-
schen Elements wieder in Richtung der Ausfahrposition
vorgespannt werden. Alternativ kann auch die Ladesta-
tion des Saugroboters einen Elektromagneten aufwei-
sen. Vorteilhafterweise ist es somit moglich, das Einfah-
ren und Ausfahren des Sensorgehduses anzusteuern.
[0016] Mit diesem Ansatz wird auch eine Ladestation
fur eine Ausfiihrungsform des vorstehend genannten
Saugroboters vorgestellt. Die Ladestation weist einen
Andockbereich zum Andocken des Saugroboters auf.
Der Andockbereich ist ausgebildet, die Einfahrkraft auf
das Sensorgehduse und das elastische Element des
Saugroboters zu tibertragen. Unter der Ladestation kann
beispielsweise eine Station zum automatischen Aufla-
den eines Energiespeichers des Saugroboters verstan-
den werden, die von dem Saugroboter bei Bedarf auto-
matisch angefahren werden kann. Die Ladestation kann
im Andockbereich zum Ubertragen der Einfahrkraft bei-
spielsweise einen beweglichen Hebel aufweisen, der
beim Andocken des Saugroboters an die Ladestation das
Sensorgehduse in Richtung der Einfahrposition in das
Robotergehduse des Saugroboters hineindriickt. Vorteil-
hafterweise ist es somit moglich, Die Einfahrkraft mittels
der Ladestation auf das Sensorgehduse und das elasti-
sche Element zu Ubertragen, was eine kompakte Bau-
weise ermdglicht.

[0017] Der Andockbereich der Ladestation kann ge-
maf einer Ausfiihrungsform auch ausgebildet sein, um
eine Arretierung des Sensorgehauses zu l6sen, um eine
Bewegung des Sensorgehauses von der Einfahrposition
in Richtung der Ausfahrposition zu ermdglichen. Dazu
kann die Ladestation beispielsweise einen Stempel auf-
weisen, der ausgeformt ist, das arretierte Sensorgehau-
se hinunterzudriicken, um die Arretierung des Sensor-
gehauses zu l6sen. Die Arretierung kann in diesem Fall
den Druck-Schnapp-Mechanismus, auch "push-to-
open" genannt, aufweisen. Vorteilhafterweise kann die
Arretierung auf diese Weise einfach gelést werden.
[0018] Zudem kann der Andockbereich gemaR einer
Ausfuhrungsform eine Unterfahrschrage aufweisen, die
ausgeformt ist, bei einem Andockvorgang des Saugro-
boters die Einfahrkraft auf das Sensorgehduse und das
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elastische Element zu Ubertragen. Bei der Unterfahr-
schrdge kann es sich beispielsweise um einen abge-
schragten Bereich handeln. Durch ein mechanisches Zu-
sammenwirken der Unterfahrschrage mit dem Sensor-
gehause kann die Einfahrkraft Gbertragen werden. Be-
sonders wenn das Sensorgehause gemaR einer Ausfiih-
rungsform eine Auflaufschrage und zusatzlich oder al-
ternativ ein Auflaufrad aufweist, kann die Einfahrkraft auf
diese Weise einfach Ubertragen werden.

[0019] Ferner kann der Andockbereich gemaR einer
Ausfiihrungsform eine Bewegungseinrichtung aufwei-
sen, die ausgebildet ist, die Einfahrkraft auf das Sensor-
gehause und das elastische Element des Saugroboters
zu Ubertragen. Bei der Bewegungseinrichtung kann es
sich beispielsweise um den Elektromagneten handeln,
der ausgebildet ist, das ein ferromagnetisches oder ma-
gnetisches Element umfassende Sensorgehduse durch
ein erzeugtes magnetisches Feld zu bewegen. Zusatz-
lich oder alternativ kann die Ladestation auch ein Bewe-
gungselement zum Herunterdriicken des Sensorgehau-
ses und Lésen einer Arretierung des Sensorgehauses
aufweisen, das beispielsweise mittels eines elektrischen
Signals von der Ladestation angesteuert werden kann.
[0020] Es wird mit diesem Ansatz auch ein Verfahren
zum Betreiben einer Ausfiihrungsform des vorstehend
genannten Saugroboters vorgestellt. Das Verfahren
weist einen Schritt des Betreibens des Saugroboters in
einem Navigationszustand und einen Schritt des Betrei-
bens des Saugebotes in einem Reinigungszustand auf.
Im Schritt des Betreibens des Saugroboters in dem Na-
vigationszustand ist das Sensorgehause in der Ausfahr-
position. Der Saugroboter ist ausgebildet, im Navigati-
onszustand eine Umgebung abzufahren, die Umgebung
zu kartieren und zumindest einen Hindernisbereich zu
ermitteln. Der Hindernisbereich reprasentiert einen Be-
reich, der nicht mit dem Sensorgehause in der Ausfahr-
position erreicht werden kann. Im Schritt des Betreibens
des Saugroboters indem Reinigungszustand istder Sau-
groboter ausgebildet, zumindest den Hindernisbereich
zu reinigen. Das Sensorgehause verbleibt dabei in der
Einfahrposition. In der Einfahrposition ist das Sensorge-
hause zumindest teilweise von dem Robotergehause
des Saugroboters umschlossen. Vorteilhafterweise kann
somit eine Reinigungsumgebung im Schritt des Betrei-
bens des Saugroboters im Navigationszustand erfasst
werden, und anschlielend kann ein Bereich im Schritt
des Betreibens des Sauggebotes im Reinigungszustand
gereinigt werden, der mit dem Sensorgehause in Aus-
fahrposition nicht erreicht werden kann, beispielsweise
ein Bereich, der nur bei einer geringen Geratehdhe des
Saugroboters erreicht werden kann.

[0021] Das Verfahrenkanngemaf einer Ausfiihrungs-
form zudem einen Schritt des Herbeiflihrens einer Be-
wegung des Sensorgehduses von der Einfahrposition in
die Ausfahrposition umfassen, wenn das Reinigen der
ermittelten Bereiche abgeschlossen ist. Zusatzlich oder
alternativ kann der Schritt des Herbeiflihrens der Bewe-
gung des Sensorgehauses von der Einfuhrposition in die
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Ausfuhrposition ausgefiihrt werden, wenn eine noch
nichtim Navigationszustand kartierte Umgebung erreicht
wird. Vorteilhafterweise kann mit der Navigationszustand
bei Bedarf herbeigefiihrt werden, was ein effizientes Na-
vigieren des Saugroboters und damit ein vorteilhaftes
Betreiben des Saugroboters erméglicht. Der Schritt des
Herbeiflihrens kann optional nach dem Schritt des Be-
treibens des Saugroboters im Reinigungszustand aus-
gefuihrt werden.

[0022] Zudem kann das Verfahren gemaf einer Aus-
fuhrungsform einen Schritt des Bewirkens einer Bewe-
gung des Sensorgehauses von der Ausfahrposition in
die Einfahrposition aufweisen. Der Schritt des Bewirkens
kann optional nach dem Schritt des Betreibens des Sau-
groboters im Navigationszustand und vor dem Schritt des
Betreibens des Reporters im Reinigungszustand ausge-
fuhrt werden.

[0023] Der Saugroboter kann gemaf einer Ausfiih-
rungsform auch eine Antriebseinrichtung ein Steuergerat
aufweisen. Das Steuergerat kann dazu ausgebildet sein,
die Schritte einer Ausfiihrungsform des vorstehend ge-
nannten Verfahrens anzusteuern. Auch durch diese Aus-
fuhrungsvariante der Erfindung in Form eines Steuerge-
rats zum Betreiben des Verfahrens kann die der Erfin-
dung zugrunde liegende Aufgabe schnell und effizient
gelost werden.

[0024] Das Steuergeratkannausgebildetsein, um Ein-
gangssignale einzulesen und unter Verwendung der Ein-
gangssignale Ausgangssignale zu bestimmen und be-
reitzustellen. Ein Eingangssignal kann beispielsweise
ein Uber eine Eingangsschnittstelle des Steuergerats
einlesbares Sensorsignal darstellen. Ein Ausgangssig-
nal kann ein Steuersignal oder ein Datensignal darstel-
len, das an einer Ausgangsschnittstelle des Steuergerats
bereitgestellt werden kann. Das Steuergerat kann aus-
gebildet sein, um die Ausgangssignale unter Verwen-
dung einerin Hardware oder Software umgesetzten Ver-
arbeitungsvorschrift zu bestimmen. Beispielsweise kann
das Steuergerat dazu eine Logikschaltung, einen inte-
grierten Schaltkreis oder ein Softwaremodul umfassen
und beispielsweise als ein diskretes Bauelement reali-
siert sein oder von einem diskreten Bauelement umfasst
sein.

[0025] Ausflhrungsbeispiele der Erfindung sind inden
Zeichnungen rein schematisch dargestellt und werden
nachfolgend naher beschrieben. Es zeigt

Figur 1 eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters gemafy einem Ausfiihrungsbei-
spiel;

eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters gemafy einem Ausfiihrungsbei-
spiel;

eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters mit einer Ladestation gemaR ei-
nem Ausflihrungsbeispiel;

eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters mit einer Ladestation gemaR ei-

Figur 2

Figur 3

Figur 4
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nem Ausflhrungsbeispiel;

eine schematische Darstellung eines Sen-
sorgehauses eines Saugroboters gemaR ei-
nem Ausflhrungsbeispiel;

eine schematische Darstellung eines Sen-
sorgehauses eines Saugroboters gemal ei-
nem Ausflhrungsbeispiel;

eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters gemal einem Ausflihrungsbei-
spiel;

eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters gemal einem Ausflihrungsbei-
spiel;

eine schematische Darstellung eines Sau-
groboters gemal einem Ausflihrungsbei-
spiel;

eine schematische Darstellung eines Sen-
sorbereichs eines Saugroboters gemaR ei-
nem Ausflhrungsbeispiel;

eine schematische Darstellung eines Sen-
sorbereichs eines Saugroboters gemaR ei-
nem Ausfuhrungsbeispiel; und

ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum
Betreiben eines Saugroboters gemaf einem
Ausfiihrungsbeispiel.

Figur 5

Figur 6

Figur 7

Figur 8

Figur 9

Figur 10

Figur 11

Figur 12

[0026] In der nachfolgenden Beschreibung glinstiger
Ausfiihrungsbeispiele des vorliegenden Ansatzes wer-
den fir die in den verschiedenen Figuren dargestellten
und ahnlich wirkenden Elemente gleiche oder dhnliche
Bezugszeichen verwendet, wobei auf eine wiederholte
Beschreibung dieser Elemente verzichtet wird.

[0027] Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 gemafy einem Ausflihrungsbei-
spiel. Der Saugroboter weist ein Robotergehduse 105,
ein Sensorgehduse 110 und ein elastisches Element 115
auf. Das Sensorgehause 110 zum Aufnehmen eines Um-
feldsensors fir den Saugroboter 100 ist zumindest teil-
weise in dem Robotergehduse 105 angeordnet. Das
elastische Element 115 ist dazu ausgebildet, das Sen-
sorgehduse 110 von einer Einfahrposition in Richtung
einer Ausfahrposition vorzuspannen. In der Ausfahrpo-
sitionragt ein Teilabschnitt 120 des Sensorgehauses 110
aus dem Robotergehduse 105 hervor. In der Einfahrpo-
sition ist der Teilabschnitt 120 des Sensorgehauses 110
zumindest teilweise in dem Robotergehduse 105 ange-
ordnet. Das elastische Element 115 ist durch eine Ein-
fahrkraft verformbar, um eine Bewegung des Sensorge-
hauses 110 von der Ausfahrposition in Richtung der Ein-
fahrposition zu erméglichen.

[0028] Das Sensorgehause 110 ist mittels des elasti-
schen Elements 115, hier beispielhaft als Feder gezeigt,
gegeniuber dem Robotergehduse 105 beweglich, was
durch den Pfeil 125 gezeigt ist. In dem hier gezeigten
Ausfiihrungsbeispiel ist das Sensorgehause 110 in der
Ausfahrposition gezeigt. Zudem ist beispielhaft ein Er-
fassungsbereich 130 eines in dem Sensorgehause 110
aufgenommenen Sensors gezeigt.
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[0029] Mittels des elastischen Elements 115 ist es
moglich, bei Bedarf eine Hohe des Sensorgehauses 110
durch ein Einfahren des Sensorgehauses 110 in die Ein-
fahrposition, die beispielweise einer Hohe einer Gerate-
oberflache des Basisgerats, hier einer Héhe des Robo-
tergehauses 105, entspricht, zu verringern. Das Sensor-
gehause 110 ist mittels des elastischen Elements 115
federnd gelagert. Wenn das elastische Element 115 eine
Feder ist, kann das Sensorgehause 110 von der Feder
in den maximal ausgefahrenen Zustand in die Ausfahr-
position gedriickt werden. Die Lagerung des Sensorge-
hauses 110 mittels des elastischen Elements 115 kann
auch als bewegliche Lagerung des Sensorgehduses 110
Uber eine passive Aktorik bezeichnet werden.

[0030] Zum Herbeiflihren der Einfahrposition des Sen-
sorgehauses 110 kann ein Anwender beispielsweise ma-
nuell einen mechanischen Druck als Einfahrkraft auf das
Sensorgehduse 110 ausliben, um das Sensorgehause
110 von der Ausfahrposition in die Einfahrposition ein-
zudriicken. Dabei kann das Sensorgehause 110 zum Ar-
retieren Uber die Einfahrposition hinaus bewegt werden,
und Uber einen weiteren mechanischen Druck wieder
aus der Arretierung geldst werden. Dies kann beispiels-
weise Uber einen Push-to-Open-Mechanismus realisiert
sein, wobei das Losen durch ein leichtes Driicken (Ent-
lastung) und/oder eine Drehung aus der Arretierung er-
folgt. Der Saugroboter 100 kann Uber ein Display oder
eine externe Bedieneinheit den Benutzer darilber infor-
mieren, wenn es vorteilhaft ist, das Sensorgehause 110
wieder manuell auszufahren. Alternativ kann das elasti-
sche Element 115 auch ohne Eingriff des Benutzers ver-
formt werden, um das Sensorgehause 110 von der Aus-
fahrposition in Richtung der Einfahrposition und umge-
kehrt zu bewegen, wie anhand der nachfolgenden Figu-
ren beschrieben.

[0031] Das Ein- und Ausfahren des Sensorgehauses
110 von der Ausfahrposition in die Einfahrposition und
umgekehrt mittels des elastischen Elements 115 kann
auch als passives Ein- und Ausfahren bezeichnet wer-
den. Das Sensorgehause 110 wird dazu von dem elas-
tischen Element 115, beispielsweise einer Feder, in der
Ausfahrposition gehalten, und das Sensorgehause 110
kann zum Einnehmen der Einfahrposition gegen die Fe-
derkraft des elastischen Elements 115 verschoben wer-
den, wo es in der Einfahrposition einrasten kann.
[0032] Figur 2 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 gemaf einem Ausfiihrungsbei-
spiel. Das Sensorgehause 110 weist gemafl dem hier
gezeigten Ausfiihrungsbeispiel in dem Teilabschnitt 120
eine Auflaufschrage 205 zum Einleiten der Einfahrkraft
auf das Sensorgehause 110 und das elastische Element
115 auf. Die Auflaufschrage 205 ist hier beispielhaft als
umlaufende Abschragung des Teilabschnitts 120 ge-
zeigt. Bei einem Unterfahren eines Objekts, das niedriger
als der Saugroboter 100 mit dem Sensorgehduse 110 in
der Auffahrposition ist, kann das Sensorgehause 110 au-
tomatisch in das Robotergehause 105 eingedriickt wer-
den, ohne dabei zu arretieren. Hat der Saugroboter 100
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das unterfahrene Objekt passiert, wird das Sensorge-
hause 110 mittels des elastischen Elements 115 wieder
automatisch in die Ausfahrposition bewegt.

[0033] Indem Sensorgehause 110 istgemal dem hier
gezeigten Ausfiihrungsbeispiel ein optischer Umfeldsen-
sor 210 drehbar aufgenommen. Der Umfeldsensor 210
kann beispielsweise ein Lidarsensor sein, der als rotie-
render Punktsensor ausgefihrt ist. Navigieren sowie ei-
ne Objekt- und Umfelderkennung sind zum Betreiben ei-
nes Saugroboters 100 vorteilhaft. Wenn der Umfeldsen-
sor 210 ein Lidar-Sensor ist, kann eine Umgebung des
Saugroboters 100 mittels des rotierenden Punktsensors
abgetastet und die Entfernung mit einem Verfahren der
Licht-Laufzeitmessung (Time-of-Flight) bestimmt wer-
den. Der Umfeldsensor 210 kann dabei als 2D-Sensor,
als rotierender Punktsensor oder auch als 3D-Sensor,
als rotierender Punktsensor mit oszillierendem Spiegel
ausgefihrt sein.

[0034] Zum Navigieren mittels des Umfeldsensors 210
kann das Sensorgehause 110 in der Ausfahrposition ver-
bleiben, um dem Umfeldsensor 210 eine Rundumsicht
zuermdglichen. Zum Reinigen von Bereichen unter nied-
rigen Hindernissen, wie einem Sofa oder einem Bett, ist
es vorteilhaft, das Sensorgehause 110 in Richtung der
Einfahrposition zu bewegen. In dem hier gezeigten Aus-
fuhrungsbeispiel kann die Geratehdhe des Saugroboters
100 im Bereich des rotierenden Umfeldsensors 210 mit-
tels der Auflaufschrage 205, die ein Einleiten der Einfahr-
kraft auf das Sensorgehause 110 und das elastische Ele-
ment 115 fordert, fallspezifisch reduziert werden.
[0035] Der Saugroboter 100 umfasst gemaf dem hier
gezeigten Ausfiihrungsbeispiel zudem eine Antriebsein-
richtung 215 und ein Steuergerat 220. Das Steuergerat
220 ist ausgebildet, den Saugroboter 100 zu betreiben
bzw. gemalR einem jeweiligen Betriebszustand anzu-
steuern. Dazu ist das Steuergerat 220 ausgebildet, den
Saugroboter 100 im Navigationszustand zu betreiben
bzw. einen Betrieb desselben im Navigationszustand zu
bewirken. Im Navigationszustand istdas Sensorgehause
110inder Ausfahrposition. Der Saugroboter 100 ist dazu
ausgebildet, im Navigationszustand eine Umgebung ab-
zufahren, die Umgebung zu kartieren und zumindest ei-
nen Hindernisbereich zu ermitteln. Der Hindernisbereich
reprasentiert einen Bereich, der nicht mit dem Sensor-
gehause 110 in der Ausfahrposition erreicht werden
kann. Das Steuergerat 220 ist zudem ausgebildet, den
Saugroboter 100 in einem Reinigungszustand zu betrei-
ben. Der Saugroboter ist dazu ausgebildet, in dem Rei-
nigungszustand zumindest den Hindernisbereich zu rei-
nigen. Das Sensorgehduse 110 verbleibt dabei in der
Einfahrposition.

[0036] GemalR dem hier gezeigten Ausfiihrungsbei-
spiel stellt der Umfeldsensor 210 dem Steuergerat 220
ein Sensorsignal 225 bereit. Das Sensorsignal 225 re-
prasentiert die kartierte Umgebung und den zumindest
einen Hindernisbereich. Das Steuergerat 220 ist zudem
dazu ausgebildet, ein Positionssignal 230 einzulesen,
das eine Position des Sensorgehauses 110 reprasen-
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tiert, beispielsweise die Ausfahrposition oder die Einfahr-
position. AuRerdem ist das Steuergerat 220 ausgebildet,
um zum Ansteuern der Antriebseinrichtung 215 unter
Verwendung des Sensorsignals 225 und optional des
Positionssignals 230 ein Steuersignal 235 bereitzustel-
len.

[0037] Optionalistdas Steuergerat 220 zudem ausge-
bildet, eine Bewegung des Sensorgehduses 110 von der
Einfahrposition in die Ausfahrposition herbeizuflihren,
wenn das Reinigen der ermittelten Bereiche abgeschlos-
sen ist und zusatzlich oder alternativ wenn eine noch
nichtim Navigationszustand kartierte Umgebung erreicht
wird. GemaR einem weiteren Ausfiihrungsbeispiel istdas
Steuergerat 220 ausgebildet, eine Bewegung des Sen-
sorgehauses 110 von der Ausfahrposition in die Einfahr-
position zu bewirken.

[0038] Figur 3 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 mit einer Ladestation 300 gemaf
einem Ausflihrungsbeispiel. Der hier gezeigte Saugro-
boter 100 ahnelt oder entspricht dem Saugroboter aus
einer der vorstehend genannten Figuren.

[0039] DielLadestation 300 weisteinen Andockbereich
305 zum Andocken des Saugroboters 100 auf. Der An-
dockbereich 305 ist ausgebildet, die Einfahrkraft auf das
Sensorgehause 110 und das elastische Element 115 des
Saugroboters zu Ubertragen. Das Sensorgehduse 110
kann entsprechend mittels des Andockbereichs ein- und
ausgefahren werden.

[0040] GemalR dem hier gezeigten Ausflihrungsbei-
spiel weist die Ladestation 300 zum Ubertragen der Ein-
fahrkraft eine Bewegungseinrichtung 310 auf. Die Bewe-
gungseinrichtung 310 umfasst hier einen Stempel 315
und ein Magnetelement 320, beispielsweise einen Elek-
tromagneten. Die Bewegungseinrichtung 310 ist ausge-
bildet, bei einem Andockvorgang des Saugroboters 100
das Magnetelement 320 zu aktivieren, um den Stempel
315 der Bewegungseinrichtung 310 zu bewegen. Das
Magnetelement 320 kann als aktives Element zum Her-
unterdriicken des Sensorgehauses 110 bezeichnet wer-
den.

[0041] Der Andockbereich 305 ist gemaf einem Aus-
fuhrungsbeispiel zudem dazu ausgebildet, eine Arretie-
rung des Sensorgehauses 110 zu lI6sen, um eine Bewe-
gung des Sensorgehauses 110 von der Einfahrposition
in Richtung der Ausfahrposition zu ermdglichen. Dazu
kann der Stempel 315 der Ladestation 300 von oben auf
das Sensorgehause 110 driicken, um das Sensorgehau-
se 110 von der Ausfahrposition in die Einfahrposition zu
driicken. Durch ein Eindriicken Uber die Einfahrposition
hinaus kann ein Arretieren des Sensorgehauses 110 er-
folgen. Durch ein erneutes Hineindriicken des Stempels
315 kann das Sensorgehause 110 aus der Arretierung
gelost werden.

[0042] Das Ein- und Ausfahren des Sensorgehauses
110 mittels der Bewegungseinrichtung 310 kann ent-
sprechend auch als halbaktives Ein- und Ausfahren be-
zeichnet werden, da das Sensorgehduse 110 im ausge-
fahrenen Zustand von dem elastischen Element 115
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nach oben in die Ausfahrposition gedriickt wird und bei-
spielsweise von einem Elektromagneten bedarfsweise
nach unten gezogen wird und dort entweder vom Elekt-
romagneten oder Uber eine Verrastung gehalten wird.
Durch eine erneute Aktivierung des Elektromagneten
mittels des Magnetelements 320 der Bewegungseinrich-
tung 310 kann die Verrastung analog zu der push-to-
open-Technik wieder geldst werden.

[0043] Figur4 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 mit einer Ladestation 300 geman
einem Ausfiihrungsbeispiel. Die Ladestation 300 weist
hier im Andockbereich 305 eine Unterfahrschrage 405
auf. Die Unterfahrschrage 405 ist ausgeformt, um bei
dem Andockvorgang des Saugroboters 100 die Einfahr-
kraft auf das Sensorgehause 110 und das elastische Ele-
ment 115 zu Ubertragen. Durch ein mechanisches Zu-
sammenwirken der Unterfahrschrage 405 mit dem Sen-
sorgehause 110 wird ein Verformen des elastischen Ele-
ments 115 bewirkt, um das Sensorgehduse 110 von der
Ausfahrposition in Richtung der Einfahrposition zu be-
wegen. Das Sensorgehduse 110 weist hier im Teilab-
schnitt 120 die Auflaufschrage 205 auf, was flr das Ein-
fahren des Sensorgehauses 110 entlang der Unterfahr-
schrage 405 vorteilhaft ist.

[0044] Die Unterfahrschrage 405 ermdglicht ein pas-
sives Einfahren des Sensorgehduses 110, insofern, als
das Verformen des elastischen Elements 115 durch ei-
nen mechanischen Druck als Einfahrkraft erfolgt. Durch
ein Anfahren des Saugroboters 100 an den Andockbe-
reich 305 und ein Unterfahren der Unterfahrschrage 405
wird das Sensorgehause 110 in Richtung der Einfahrpo-
sition gedruickt.

[0045] Figur5 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Sensorgehduses 110 eines Saugroboters gemaR ei-
nem Ausflhrungsbeispiel. Das Sensorgehause 110 ist
in der Ausfahrposition gezeigt. In dem Teilabschnitt 120
weist das Sensorgehduse hier die Auflaufschrage 205
auf. Zudem weist das Sensorgehause 110 gemafl dem
hier gezeigten Ausfiihrungsbeispiel in dem Teilabschnitt
120 zumindest ein Auflaufrad 505 zum Einleiten der Ein-
fahrkraft auf das Sensorgehause 110 und das elastische
Element 115 auf. Das Auflaufrad 505 ist hier beispielhaft
an einer Oberflache des Sensorgehauses 110 oberhalb
der Auflaufschrage 205 des Teilabschnitts 120 angeord-
net. Bei einem Auftreffen auf ein Hindernis 510 auf der
Hoéhe der Ausfahrposition des Sensorgehauses 110 wird
durch ein Zusammenwirken des Auflaufrads 505 mit dem
Hindernis 510 die Einfahrkraft eingeleitet. Das Auflaufrad
505 auf oder an dem Sensorgehduse 110 erleichtert das
passive Einfahren des Sensorgehauses 110 in die Ein-
fahrposition. Das Auflaufrad 505 am oberen Ende des
abgeschragten Sensorgehduses 110 ist feststehend am
Teilabschnitt 120 angeordnet, in dem gemaf einem Aus-
fuhrungsbeispiel der Umfeldsensor drehbar aufgenom-
men ist. Das Sensorgehduse 110 kann auch mehrere
Auflaufrader 505 aufweisen, die beispielsweise an der
Auflaufschrage 205 angeordnet sein kdnnen. Zusatzlich
oder alternativ kann auch die Ladestation in dem An-
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dockbereich ein oder mehrere Rader aufweisen, um
Kratzer an dem Sensorgehause 110 oder der Ladesta-
tion zu vermeiden und zuséatzlich oder alternativ ein
Klemmen des Sensorgehauses 110 bei einem Auftreffen
auf das Hindernis 510 oder die Ladestation beim Einfah-
ren von der Ausfahrposition in Richtung der Einfahrpo-
sition zu vermeiden.

[0046] Figur 6 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Sensorgehduses 110 eines Saugroboters geman ei-
nem Ausfiihrungsbeispiel. Das hier gezeigte Sensorge-
hause 110 ahnelt oder entspricht dem anhand der vor-
hergehenden Figuren beschriebenen Sensorgehause.
Der Saugroboter weist gemafl dem hier gezeigten Aus-
fuhrungsbeispiel eine Arretierungseinheit 605 auf, die
dazu ausgebildet ist, das Sensorgehduse 110 in der Ein-
fahrposition zu arretieren. Zum Arretieren wird das Sen-
sorgehause 110 mittels der Arretierungseinheit 605 tber
die Einfahrposition hinaus in Richtung eines Bodens des
Robotergehduses 105 bewegt, um nach dem Arretieren
nur bis zu der Einfahrposition zurlickschnappen zu kon-
nen. In dem hier gezeigten Ausfiihrungsbeispiel ist das
Sensorgehause 110 beispielhaft in einem Arretierungs-
vorgang gezeigt, in dem das Sensorgehduse 110 von
dem Robotergehause 105 seitlich umschlossen wird. In
der Einfahrposition kann eine Hohe des Sensorgehau-
ses 110 beispielsweise einer duReren Oberflache des
Robotergehduses 105 entsprechen, und damit der Ge-
ratehdhe des Saugroboters. Zum Lésen der Arretierung
wird die Einfahrkraft erneut eingeleitet, um das Sensor-
gehause 110 durch ein erneutes Eindriicken uber die
Einfahrposition hinaus in Richtung des Bodens des Ro-
botergehauses 105 zu bewegen. Danach wird das Sen-
sorgehause 110 an der Einfahrposition vorbei mittels des
elastischen Elements wieder in die Ausfahrposition be-
wegt.

[0047] Figur 7 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 gemafl einem Ausfiihrungsbei-
spiel. Es ist eine Aufsicht auf den Saugroboter 100 ge-
zeigt. Das Sensorgehduse 110 ragt in der Ausfahrposi-
tion aus dem Robotergehause 105 hervor. Das Roboter-
gehause 105 weist gemal dem hier gezeigten Ausfiih-
rungsbeispiel benachbart zu dem Sensorgehduse 110
eine Nut 705 zum Einleiten der Einfahrkraft auf, um das
Sensorgehause 110in dem Robotergehause 105 zu ver-
senken. Die Nut 705 kann auch als Kerbe in der Gehau-
seoberflache bezeichnet werden. Die Nut 705 kann bei-
spielsweise von einem Randbereich des Robotergehau-
ses 105 bis zu dem in dem Robotergehause 105 ange-
ordneten Sensorgehause 110 verlaufen. Die Nut 705 er-
moglicht ein Herunterdriicken des Sensorgehauses 110
unter die Oberflaiche des Robotergehauses 105 und da-
mit unter die Gehauseoberflache des Saugroboters 100.
Wenn der Saugroboter 100 eine Arretierungseinheit auf-
weist, ist die Nut 705 zum Ermdglichen eines Druck-
Schnapp-Mechanismus, einer Push-to-open Verriege-
lung, vorteilhaft. Die Nut 705 in der Oberflache des Ro-
botergehduses 105 kann dabei helfen, das Sensorge-
hause 110 unter die Oberflaiche des Robotergehduses



13 EP 3 597 090 A1 14

105 zu driicken und somit das Einrasten erleichtern oder
ermoglichen. Dazu kann in die Nut 705 beispielsweise
ein Hebel oder ein Stift einfahren, um das Sensorgehau-
se 110 einzudriicken. Der Hebel oder Stift kann beispiels-
weise im Andockbereich der Ladestation des Saugrobo-
ters 100 oder an der Unterfahrschréage des Andockbe-
reichs angeordnet sein.

[0048] Figur 8 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 gemaf einem Ausflihrungsbei-
spiel. In dem Sensorgehduse 110 des Saugroboters ist
hier der Umfeldsensor aufgenommen, was durch eine
Markierung eines Erfassungsbereichs 805 des Um-
feldsensors gezeigt ist. Der Erfassungsbereich 805 wird
im Folgenden auch Sensorbereich 805 genannt. Der Um-
feldsensor ist durch das Sensorgehduse 110 geschiitzt,
wodurch auch hier ein Herunterdriicken des Sensorge-
hauses 110 in der Auffahrposition durch ein Zusammen-
wirken der Auflaufschrage 205 des Sensorgehauses 110
mit dem Hindernis 510 mdglich ist. Dabei wird das ab-
geschragte, mittels des elastischen Elements 115 feder-
gelagerte Sensorgehause 110 bei einem Auftreffen auf
das Hindernis 510 von der Ausfahrposition in die Einfahr-
position heruntergedriickt, wie hier durch den Pfeil 810
gezeigt.

[0049] Figur9 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Saugroboters 100 gemaf einem Ausflihrungsbei-
spiel. Indem Robotergehause 105 des Saugroboters 100
isthierin dem Bereich des Sensorgehduses 110 ein Sen-
sorfenster 905 angeordnet. Das Sensorgehause 110 ist
hier beispielhaft in der Einfahrposition gezeigt. Das Sen-
sorfenster 905 ist ausgeformt, dem in dem Sensorge-
hause 110 aufgenommenen Umfeldsensor auch in der
Einfahrposition einen Erfassungsbereich zum optischen
Erfassen des Umfelds zu ermdglichen. Das Sensorfens-
ter 905 kann beispielsweise aus dem Robotergehause
105 freigeschnitten sein. Das Sensorfenster 905 ist vor-
teilhaft, um auch im Reinigungszustand des Saugrobo-
ters 100, in dem das Sensorgehause 110 in der Einfahr-
position ist, ein Navigieren mittels des in dem Sensorge-
hause 110 aufgenommenen Umfeldsensors zu ermdgli-
chen.

[0050] Figur 10 zeigt eine schematische Darstellung
eines Sensorbereichs 805 eines Saugroboters geman
einem Ausfiihrungsbeispiel. Als Sensorbereich 805 ist
hier der vertikale Erfassungsbereich B gezeigt. Der Er-
fassungsbereich B zeigt beispielhaft den Sensorbereich
805 des in dem Sensorgehause 110 in der Einfahrposi-
tion aufgenommenen Umfeldsensors. Der Erfassungs-
bereich B wird durch einen Freischnitt in dem Roboter-
gehause 105 in Form des Sensorfensters 805 ermdg-
licht.

[0051] Figur 11 zeigt eine schematische Darstellung
eines Sensorbereichs 805 eines Saugroboters 100 ge-
maf einem Ausfihrungsbeispiel. Als Sensorbereich 805
ist hier beispielhaft ein horizontaler Erfassungsbereich o
des in dem Sensorgehause 110 in der Einfahrposition
aufgenommenen Umfeldsensors gezeigt. Der Erfas-
sungsbereich a wird durch einen Freischnitt in dem Ro-
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botergehause 105 in Form des Sensorfensters 905 er-
moglicht.

[0052] Figur 12 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Ver-
fahrens 1200 zum Betreiben eines Saugroboters geman
einem Ausfihrungsbeispiel. Der Saugroboter entspricht
oder ahnelt hierbei dem Saugroboter aus einer der vor-
stehend beschriebenen Figuren. Das Verfahren 1200
umfasst einen Schritt 1205 des Betreibens des Saugro-
boters in einem Navigationszustand und einen Schritt
1210 des Betreibers des Saugebotes in einem Reini-
gungszustand auf. Im Schritt 1205 des Betreibens des
Saugroboters in dem Navigationszustand ist das Sen-
sorgehause in der Ausfahrposition. Der Saugroboter ist
ausgebildet, im Navigationszustand eine Umgebung ab-
zufahren, die Umgebung zu kartieren und zumindest ei-
nes Hindernisbereichs zu ermitteln. Der Hindernisbe-
reich reprasentiert einen Bereich, der nicht mitdem Sen-
sorgehause in der Ausfahrposition erreicht werden kann.
Im Schritt 1210 des Betreibens des Saugroboters in dem
Reinigungszustand ist der Saugroboter ausgebildet, zu-
mindest den Hindernisbereich zu reinigen. Das Sensor-
gehause verbleibt dabei in der Einfahrposition.

[0053] Das Verfahren 1200 kann gemaf einem Aus-
fuhrungsbeispiel zudem einen Schritt 1215 des Herbei-
fuhrens einer Bewegung des Sensorgehauses von der
Einfahrposition in die Ausfahrposition umfassen, wenn
das Reinigen der ermittelten Bereiche abgeschlossenist.
Zusatzlich oder alternativ kann der Schritt 1205 des Her-
beifiihrens der Bewegung des Sensorgehauses von der
Einfahrposition in die Ausfahrposition ausgefiihrt wer-
den, wenn eine noch nicht im Navigationszustand kar-
tierte Umgebung erreicht wird. Der Schritt 1215 des Her-
beiflihrens kann optional nach dem Schritt 1210 des Be-
treibens des Saugroboters in dem Reinigungszustand
ausgefiihrt werden.

[0054] Zudem kann das Verfahren 1200 gemaR einer
Ausfihrungsform einen Schritt 1220 des Bewirkens einer
Bewegung des Sensorgehauses von der Ausfahrpositi-
on in die Einfahrposition aufweisen. Der Schritt 1220 des
Bewirkens kann optional nach dem Schritt 1205 des Be-
treibens des Saugroboters im Navigationszustand und
vor dem Schritt 1210 des Betreibens des Reporters im
Reinigungszustand ausgefiihrt werden.

[0055] Im Folgenden wird beispielhaft ein Ablauf des
Verfahrens zum Betreiben eines Ausfiihrungsbeispiels
des vorstehend genannten Saugroboters beschrieben:
In der Einfahrposition des Sensorgehauses ist der Erfas-
sungsbereich des Umfeldsensors eingeschrankt, insbe-
sondere ist eine Sicht nach hinten blockiert. In einem
unbekannten Umfeld kdnnte dies ein Navigationsergeb-
nis negativ beeinflussen. Daher kann eine erste Reini-
gungsfahrt des Saugroboters mit ausgefahrenem Sen-
sor erfolgen. Dazu wird der Schritt 1205 ausgefiihrt: Es
wird eine Karte der Umgebung erstellt und es werden die
Bereiche identifiziert, die mit ausgefahrenem Sensor
nicht, wohl aber mit eingefahrenem Sensor erreicht wer-
den kénnen. Im Anschluss an die erste Reinigungsfahrt
wird der Schritt 1220 ausgefiihrt, das Sensorgehause
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und damit der Umfeldsensor wird eingefahren. Im an-
schlieRenden Schritt 1215 werden die entsprechenden
Bereiche, die nur mit der geringeren Geratehthe des
Saugroboters erreicht werden kénnen, gezielt gereinigt.
Dies ist mdglich, da in einer bekannten Umgebung mit
vorhandener Umgebungskarte die verbleibende Naviga-
tionsleistung mit dem Blick nach vorne durch das Sen-
sorfenster in dem Robotergehduse ausreichend ist.
Nach derReinigung dieser Bereiche wird der Schritt 1215
ausgefiihrt: Das Sensorgehduse und damit der Sensor
wird entweder wieder ausgefahren oder er verbleibt so-
lange in eingefahrenem Zustand, bis eine unbekannte
Umgebung gereinigt werden soll.

Patentanspriiche
1. Saugroboter (100) mit folgenden Merkmalen:

einem Robotergehduse (105);

einem Sensorgehduse (110) zum Aufnehmen
eines Umfeldsensors (210) fir den Saugroboter
(100), wobei das Sensorgehause (110) zumin-
dest teilweise in dem Robotergehause (105) an-
geordnet ist; und

einem elastischen Element (115), das dazu aus-
gebildetist, das Sensorgehause (110) von einer
Einfahrposition in Richtung einer Ausfahrpositi-
on vorzuspannen, wobei in der Ausfahrposition
ein Teilabschnitt (120) des Sensorgehauses
(110) aus dem Robotergehause (105) hervor-
ragt, wobei in der Einfahrposition der Teilab-
schnitt (120) des Sensorgehauses (110) zumin-
dest teilweise in dem Robotergehause (105) an-
geordnet ist, wobei das elastische Element
(115) durch eine Einfahrkraft verformbar ist, um
eine Bewegung des Sensorgehauses (110) von
der Ausfahrposition in Richtung der Einfahrpo-
sition zu ermdglichen.

2. Saugroboter (100) gemaR Anspruch 1, wobei das
Sensorgehause (110) in dem Teilabschnitt (120) ei-
ne Auflaufschrage (205) zum Einleiten der Einfahr-
kraft auf das Sensorgehause (110) und das elasti-
sche Element (115) aufweist.

3. Saugroboter (100) gemal einem der vorangegan-
gen Anspriiche, wobei das Sensorgehause (110) in
dem Teilabschnitt (120) zumindest ein Auflaufrad
(505) zum Einleiten der Einfahrkraft auf das Sensor-
gehause (110) und das elastische Element (115)
aufweist.

4. Saugroboter (100) gemal einem der vorangegan-
gen Anspriiche, mit einer Arretierungseinheit (605),
die dazu ausgebildet ist, das Sensorgehause (110)
in der Einfahrposition zu arretieren.
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10.

1.

12.

13.

Saugroboter (100) gemal einem der vorangegan-
gen Anspriche, wobei das Robotergehduse (105)
benachbart zu dem Sensorgehause (110) eine Nut
(705) zum Einleiten der Einfahrkraftaufweist,um das
Sensorgehause (110) indem Robotergehause (105)
zu versenken.

Saugroboter (100) gemal einem der vorangegan-
gen Anspriiche mit einem optischen Umfeldsensor
(210), der drehbar in dem Sensorgehause (110) auf-
genommen ist.

Saugroboter (100) gemal einem der vorangegan-
gen Anspriiche mit einer Einfahrkrafteinheit, die aus-
gebildet ist, die Einfahrkraft auf das Sensorgehause
(110) und das elastische Element (115) zu Ubertra-
gen.

Saugroboter (100) gemal einem der vorangegan-
gen Anspriiche mit einer Antriebseinrichtung (215)
und mit einem Steuergerat (220), das dazu ausge-
bildet ist, die Schritte eines Verfahrens (1200) ge-
maf einem der Anspriiche 13 bis 15 anzusteuern.

Ladestation (300) fiir einen Saugroboter (100) ge-
mafR einem der vorangegangenen Anspriiche, wo-
bei die Ladestation (300) einen Andockbereich (305)
zum Andocken des Saugroboters (100) aufweist,
wobei der Andockbereich (305) ausgebildet ist, die
Einfahrkraft auf das Sensorgehause (110) und das
elastische Element (115) des Saugroboters (100) zu
Ubertragen.

Ladestation (300) gemaR Anspruch 9, wobei der An-
dockbereich (305) ausgebildet ist, um eine Arretie-
rung des Sensorgehauses (110) zu l6sen, um eine
Bewegung des Sensorgehauses (110) von der Ein-
fahrposition in Richtung der Ausfahrposition zu er-
maoglichen.

Ladestation (300) gemalR einem der Anspriche 9
bis 10, wobei der Andockbereich (305) eine Unter-
fahrschrage (405) aufweist, die ausgeformt ist, bei
einem Andockvorgang des Saugroboters (100) die
Einfahrkraft auf das Sensorgehause (110) und das
elastische Element (115) zu Ubertragen.

Ladestation (300) gemaR einem der Anspriche 9
bis 11, wobei der Andockbereich (305) eine Bewe-
gungseinrichtung (310) aufweist, die ausgebildet ist,
die Einfahrkraft auf das Sensorgehduse (110) und
das elastische Element (115) des Saugroboters
(100) zu Ubertragen.

Verfahren (1200) zum Betreiben eines Saugroboters
(100) gemaR einem der vorangegangen Anspriiche
1 bis 8, wobei das Verfahren (1200) folgende Schritte
aufweist:
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Betreiben (1205) des Saugroboters (100) in ei-
nem Navigationszustand, wobei das Sensorge-
hause (110) im Navigationszustand in der Aus-
fahrposition ist, wobei der Saugroboter (100)
ausgebildetist, im NavigationszustandeineUm- 5
gebung abzufahren, die Umgebung zu kartieren

und zumindest einen Hindernisbereich zu ermit-
teln, wobei der Hindernisbereich einen Bereich
reprasentiert, der nicht mit dem Sensorgehause
(110) in der Ausfahrposition erreicht werden 10
kann; und

Betreiben des Saugroboters (100) in einem Rei-
nigungszustand, wobei der Saugroboter (100)
ausgebildet ist, im Reinigungszustand zumin-
dest den Hindernisbereich zu reinigen, wobei 15
das Sensorgehduse (110) in der Einfahrposition
verbleibt.

14. Verfahren (1200) gemaR Anspruch 13, mit einem
Schritt (1215) des Herbeifuihrens einer Bewegung 20
des Sensorgehauses (110) von der Einfahrposition
in die Ausfahrposition, wenn das Reinigen der ermit-
telten Bereiche abgeschlossen ist und/oder wenn ei-
ne noch nicht im Navigationszustand kartierte Um-
gebung erreicht wird. 25

15. Verfahren (1200) gemaf einem der Anspriiche 13
bis 14, mit einem Schritt (1220) des Bewirkens einer
Bewegung des Sensorgehauses (110) von der Aus-
fahrposition in die Einfahrposition. 30
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