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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Roboter zum Trans-
port von selbstfahrenden Reinigungsrobotern mit einer
Antriebseinrichtung zum autonomen Verfahren tiber eine
Bodenflache, wobei der Roboter eine Sensoreinrichtung
zum Erfassen seiner Umgebung aufweist, wobei der Ro-
boter eine Lagereinrichtung fir selbstfahrende Reini-
gungsroboter aufweist, wobei der Roboter eine Bewe-
gungseinrichtung zum Bewegen von selbstfahrenden
Reinigungsroboter aufweist.

[0002] Die WO 2018/234823 A1 offenbart einen Roll-
wagen zum Transport von selbstfahrenden Reinigungs-
robotern mit einer Antriebseinrichtung zum Verfahren
Uber eine Bodenflache. Der Rollwagen weist mehrere
Lagervorrichtungen zum Lagern von selbstfahrenden
Reinigungsrobotern und eine Bewegungseinrichtung
zum Bewegen von selbstfahrenden Reinigungsrobotern
auf. Im Reinigungsbetrieb miissen selbstfahrende Rei-
nigungsroboter manuell aus dem Rollwagen entnommen
werden und auf eine Bodenflache aufgesetzt werden.
Hierdurch eignet sich der Rollwagen nicht fir einen au-
tonomen Reinigungsbetrieb.

[0003] DerErfindungstelltsich somitdas Problem eine
Vorrichtung zur autonomen Reinigung von Flachen zur
Verfiigung zu stellen. Insbesondere zum autonomen
Reinigung von Flachen, welche eine flichenmaRig grofl3e
Erstreckung aufweisen und sich dabei in eine Vielzahl
kleinerer Teilflachen unterteilen. Erfindungsgemaf wird
dieses Problem durch eine Vorrichtung mit den Merkma-
len von Patentanspruch 1 gelost.

[0004] Beiden Reinigungsrobotern, welche vom erfin-
dungsgemafien Roboter transportiert werden, handeltes
sich insbesondere um Saugroboter oder Wischroboter.
Der Roboter ist dabei dazu ausgebildet, sowohl Saugro-
boter als auch Wischroboter simultan zu transportieren.
Weiterhin ist der Roboter in einer bevorzugten Ausfiih-
rungsform dazu ausgebildet mindestens zwei Reini-
gungsroboter zu transportieren und in einer besonders
bevorzugten Ausfiihrungsform zehn Reinigungsroboter
zu transportieren.

[0005] Die Antriebseinrichtung des Roboters umfasst
eine Motoreinrichtung und mehrere Radelemente, wobei
die Antriebseinrichtung dazu ausgebildet ist, den Robo-
ter autonom uber Flachen zu bewegen. In einer bevor-
zugten Ausfihrungsform weist der Roboter vier Radele-
mente auf, welche von zwei Motoreinrichtungen ange-
trieben werden. In einer alternativen Ausfiihrungsform
wird jedes Radelement des Roboters Uiber eine eigene
Motoreinrichtung angetrieben.

[0006] Der Roboter weist eine Sensoreinrichtung zum
Erfassen seiner Umgebung auf. Die Sensoreinrichtung
ist insbesondere dazu ausgebildet, Raumbegrenzun-
gen, wie Wande, Turen, Treppen oder Absatze zu erken-
nen. Weiterhin ist die Sensoreinrichtung dazu ausgebil-
det, immobile oder mobile Objekte zu erkennen, welche
sich auf einer Bodenflache befinden. Die Sensoreinrich-
tung ist insbesondere dazu ausgebildet, selbstfahrende
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Reinigungsroboter in seiner Umgebung zu erkennen.
Weiterhin ist die Sensoreinrichtung dazu ausgebildet die
zurlickgelegten Wegstrecken der selbstfahrenden Rei-
nigungsroboter in seiner Umgebung zu erfassen. Die
Sensoreinrichtung kann dabei eine Vielzahl an Sensoren
umfassen, beispielweise LiDAR-, Ultraschall-, Radar-,
Infrarot- und / oder CMOS-Sensoren oder 2D- / 3D-Ka-
merasysteme.

[0007] Weiterhin weist der Roboter eine Lagereinrich-
tung auf, welche dazu ausgebildet ist, mehrere Reini-
gungsroboter wahrend des Betriebs des Roboters zu la-
gern. Die Lagereinrichtung erméglicht einerseits einen
sicheren Transport der selbstfahrenden Reinigungsro-
boter und andererseits werden die Reinigungsroboter
durch die Lagereinrichtung vor duReren Beschadigun-
gen oder Diebstahl geschitzt. Die Lagereinrichtung um-
fasst Aufnahmeelemente, welche zur Aufnahme und Si-
cherung der selbstfahrenden Reinigungsroboter ausge-
bildet sind. In einer bevorzugten Ausflihrungsform sind
die Aufnahmeelemente dazu ausgebildet eine form-
und/oder kraftschlissige Fixierung der selbstfahrenden
Reinigungsroboter zu bewirken.

[0008] Erfindungsgemal ist die Bewegungseinrich-
tung des Roboters so ausgebildet, dass die Bewegungs-
einrichtung einen selbstfahrenden Reinigungsroboter
von der Bodenflache aufnehmen kann und in die Lage-
reinrichtung des Roboters einstellen kann. Hierbei ist ei-
ne Ausfihrungsform denkbar, bei welcher ein selbstfah-
rende Reinigungsroboter selbststandig ein Aufnahmee-
lement der Lagereinrichtung befahren kann und das Auf-
nahmeelement samt selbstfahrenden Reinigungsrobo-
ter dann anschlielend von der Bewegungseinrichtung
von einer Aufnahmeposition in eine Transportposition
verbracht wird. In einer alternativen Ausfiihrungsform
werden selbstfahrende Reinigungsroboter durch ein Fi-
xierelement der Bewegungseinrichtung form- und/oder
kraftschlissig fixiert und anschlieRend in eine Lagerein-
richtung des Roboters bewegt.

[0009] Zudem ist es bevorzugt, dass die Bewegungs-
einrichtung so ausgebildet ist, dass die Bewegungsein-
richtung einen selbstfahrenden Reinigungsroboter aus
der Lagereinrichtung aufnehmen kann und auf der Bo-
denflache abstellen kann. In einer bevorzugten Ausfih-
rungsform bewegt die Bewegungseinrichtung das Auf-
nahmeelement mit einem selbstfahrenden Reinigungs-
roboter von einer Transportposition in eine Abgabeposi-
tion. Sobald sich das Aufnahmeelement in der Abgabe-
position befindet, fahrt der selbstfahrende Reinigungs-
roboter autonom aus dem Aufnahmeelement auf die Bo-
denflache. In einer alternativen Ausfiihrungsform ist es
denkbar, dass ein selbstfahrender Reinigungsroboter in
der Lagereinrichtung des Roboters durch ein Fixierele-
ment der Bewegungseinrichtung form- und/oder kraft-
schlissig fixiert wird und anschlieBend aus der Lager-
einrichtung entnommen und auf der Bodenflache abge-
stelltwird. Sobald ein selbstfahrender Reinigungsroboter
durch die Bewegungseinrichtung auf der Bodenflache
abgestellt ist, wird die form- und/oder kraftschliissige Fi-
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xierung des Fixierelementes gelost.

[0010] Die automatische Aufnahme und Abgabe von
selbstfahrenden Reinigungsrobotern durch die Bewe-
gungseinrichtung des Roboters ist eine wichtige Voraus-
setzung fur dessen autonomen Reinigungsbetrieb. Dies
ermoglicht eine gezielte Abgabe und Aufnahme von
selbstfahrenden Reinigungsrobotern durch den Roboter
in Abhangigkeit von einem vorliegenden Reinigungssze-
nario. Der Roboter ist hierdurch in der Lage eine erfor-
derliche Anzahl oder Art von selbstfahrenden Reini-
gungsrobotern selbststandig auf einer Bodenflache ab-
zusetzen. Nach abgeschlossener Reinigung der Boden-
flache und/oder in Abhangigkeit von einem Betriebspa-
rameter eines selbstfahrenden Reinigungsroboters kon-
nen diese vom Roboter wiederaufgenommen werden.
[0011] Weiterhin ist es bevorzugt, dass die Bewe-
gungseinrichtung als Aufzugseinrichtung ausgefiihrt ist,
wobei die Aufzugseinrichtung die selbstfahrenden Rei-
nigungsroboter zwischen der Lagereinrichtung des Ro-
boters und der Bodenflache bewegt. In einer bevorzug-
ten Ausfiihrungsform bewegt die Aufzugseinrichtung die
Aufnahmeelemente des Roboters zwischen der Lager-
einrichtung und einer Bodenflache. In einer weiteren be-
vorzugten Ausfiihrungsform ist die Aufzugseinrichtung
auch dazu ausgebildet, die Aufnahmeelemente zwi-
schen verschiedenen Positionen in der Lagereinrichtung
des Roboters zu bewegen. Dabei wird die Aufzugeinrich-
tung Uber eine Antriebseinrichtung, insbesondere bevor-
zugt Uber einen Linearantrieb, angetrieben. Eine Aufzu-
geinrichtung stellt eine besonders zuverlassige Art der
Bewegungseinrichtung dar.

[0012] Es ist bevorzugt, dass der Roboter eine Navi-
gationseinrichtung zum autonomen Verfahren tber die
Bodenflache aufweist, wobei die Navigationseinrichtung
dazu ausgebildet ist, eine Karte der Umgebung zu er-
stellen und den Roboter anhand der Karte Uber die Bo-
denflache zu navigieren. Die Navigationseinrichtung ist
dazu ausgebildet, die Informationen der Sensoreinrich-
tung uber die Umgebung des Roboters zu einer Karte
der Umgebung des Roboters weiterzuverarbeiten. Bei
der von der Navigationseinrichtung erstellten Karte kann
es sich beispielweise um eine topologische oder metri-
sche Karte handeln, in welcher die Raumbegrenzungen
der zu bearbeitenden Bodenflache und sdmtliche Objek-
te auf der Bodenflache eingezeichnet sind. Zusatzlich
kénnen auf der Karte beispielsweise Bodenbelagstypen,
Verschmutzungsgrade oder Bearbeitungszustéande von
Bodenflachen eingezeichnet sein. Weiterhin kénnen in
der Karte Sperrflachen eingezeichnet sein, welche vom
Roboter und/oder den selbstfahrenden Reinigungsrobo-
tern nicht befahren werden sollen. Die von der Navigati-
onseinrichtung erstellte Karte kann durch einen Benutzer
Uber ein roboterinternes oder roboterexternes Eingabe-
modul bearbeitet werden.

[0013] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist die
Navigationseinrichtung dazu ausgebildet, Sensorinfor-
mationen Uber die Umgebung, welche durch die Senso-
reinrichtung eines selbstfahrenden Reinigungsroboters
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gesammeltwurde, in die bestehende Karte zu integrieren
oder die bestehende Karte zu erweitern.

[0014] Mittels der Karte und den Informationen der
Sensoreinrichtung ermittelt die Navigationseinrichtung
einen Bewegungspfad fiir den Roboter und/oder die
selbstfahrenden Reinigungsroboter. Zudem ist die Navi-
gationseinrichtung dazu ausgebildet mittels der Karte
und den Informationen der Sensoreinrichtung eine Lo-
kalisation des Roboters und/oder der selbstfahrenden
Reinigungsroboter in der Karte kontinuierlich vorzuneh-
men. Die Navigationseinrichtung erméglicht einen auto-
nomen Betrieb des Roboters.

[0015] In einer alternativen Ausfiihrungsform ist es be-
vorzugt, dass der Roboter eine Steuerungseinrichtung
aufweist, welche dazu ausgebildet ist, Reinigungsplane
fur eine kartierte Umgebung zu erstellen und zu verwal-
ten. Die Steuereinrichtung ist dazu ausgebildet festzule-
gen, welche Bodenbereiche von welchen selbstfahren-
den Reinigungsrobotern bearbeitet werden sollen. Hier-
bei ist es denkbar, dass Bodenbereiche mit einem texti-
len Bodenbelag ausschlieRlich von Saugrobotern bear-
beitet werden und Bodenbereiche mit einem nicht-texti-
len Bodenbelag ausschlieRlich von Wischrobotern bear-
beitet werden. In einer weiteren bevorzugten Ausfiih-
rungsform ist die Steuereinrichtung dazu ausgebildet
festzulegen, wann ein Bodenbereich von einem selbst-
fahrenden Reinigungsroboter bearbeitet werden soll.
Hierbei ist es denkbar, dass ein Bodenbereich nur zu
bestimmten Zeitpunkten durch einen selbstfahrenden
Reinigungsroboter bearbeitet wird. Insbesondere bevor-
zugt ist hierbei die Implementierung einer Kalenderfunk-
tion in der Steuereinrichtung, welche vorsieht, dass ein
bestimmter Bodenbereich beispielweise nur an den Wo-
chentagen Dienstag oder Freitag bearbeitet wird. Alter-
nativ ware auch denkbar eine Bearbeitung durch einen
selbstfahrenden Reinigungsroboter beispielsweise nur
Werktags in einem Zeitfenster zwischen 19 und 22 Uhr
vorzusehen.

[0016] In einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungs-
form ist die Steuereinrichtung dazu ausgebildet festzu-
legen, in welcher Reihenfolge ein Bodenbereich durch
mehrere selbstfahrende Reinigungsroboter bearbeitet
werden soll. Hierbei ist es denkbar einen Bodenbereich
nacheinander durch mehrere Reinigungsroboter glei-
chen und/oder unterschiedlichen Typs zu bearbeiten.
Hierdurch kann eine Bodenflache beispielweise durch
zwei Saugroboter nacheinander abgesaugt werden. Auf
diese Weise wird eine besonders griindliche Absaugung
der Bodenflache erreicht. In einer weiteren Ausflihrungs-
form wird eine Bodenflache zunachst durch einen Sau-
groboter und anschlieBend durch einen Wischroboter
bearbeitet. In einer weiteren Ausfiihrungsform ware es
zudem denkbar, eine Bodenflache zunachst durch meh-
rere Saugroboter und anschlieRend durch mehrere
Wischroboter bearbeiten zu lassen. Uber die Koordina-
tion der Reinigungsaktivitat der selbstfahrenden Reini-
gungsroboter mittels der Steuereinrichtung lasst sich die
Reinigungsleistung fiir einzelne Bodenbereiche skalie-
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ren.
[0017] Bevorzugt ist, dass der Roboter ein Kommuni-
kationssystem zum Datenaustausch mit selbstfahren-
den Reinigungsrobotern aufweist. Das Kommunikations-
system des Roboters ist in einer bevorzugten Ausfiih-
rungsform zur kabellosen Datenlibertragung ausgebil-
det. Als Kommunikationssystem insbesondere bevor-
zugt sind dabei eine WLAN-, Bluetooth- oder ZigBee-
Modul. In einer weiteren Ausfiihrungsform kann das
Kommunikationssystem dazu ausgefiihrt sein, Daten mit
einem externen Modul auszutauschen, welche zur Steu-
erung und/oder Uberwachung eingesetzt wird. Bei einem
solchen externen Bedienelement kann es sich beispiel-
weise um einen Personal Computer, ein Smartphone /
eine Smartwatch oder ein Tablet handeln.

[0018] Zudem ist es bevorzugt, dass das Kommunika-
tionssystem dazu ausgebildetist, Betriebsparameter von
selbstfahrenden Reinigungsrobotern zu empfangen. Als
Betriebsparameter der selbstfahrenden Reinigungsro-
boter kommt dabei beispielweise eine aktuelle Kapazitat
der Energiespeichereinheiten, aktuelle Fillstinde von
Fluidspeichern oder Staubboxen oder das Vorliegen ei-
ner Fehlermeldung in Frage. In einer weiteren Ausfiih-
rungsform ware es denkbar, dass selbstfahrende Reini-
gungsroboter einen Verschmutzungs- oder Abnutzungs-
grad eigener Reinigungskomponenten an den Roboter
senden. Das Senden von Betriebsparametern der selbst-
fahrenden Reinigungsroboter an den Roboter schafft die
Voraussetzung dafiir, dass die Steuereinrichtung des
Roboters im Zuge der weiteren Reinigungsplanung die
aktuellen Betriebsparameter der selbstfahrenden Reini-
gungsroboter beriicksichtigen kann. Die Steuereinrich-
tung weil dadurch beispielweise welche Reinigungsro-
boter, eine geringe verbleibende Kapazitat der Energie-
speichereinheiten aufweist und fir weiteren Reinigungs-
fahrten erst nach einer Ladephase zur Verfiigung steht.
[0019] Es ist bevorzugt, dass das Kommunikations-
system dazu ausgebildet ist, Karteninformationen mit
selbstfahrenden Reinigungsrobotern auszutauschen. In
einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist das Kommunika-
tionssystem dazu ausgebildet, Karteninformationen vom
Roboter an die selbstfahrenden Reinigungsroboter zu
senden und/oder Karteninformationen von den selbst-
fahrenden Reinigungsrobotern an den Roboter zu sen-
den. Bei einer Karteninformation kann es sich um eine
Karte eines Teilbereiches einer Arbeitsumgebung als
auch um Sensorinformationen zu einem Teilbereich ei-
ner Arbeitsumgebung handeln. Der Austausch von Kar-
teninformationen zwischen Roboter und selbstfahren-
den Reinigungsrobotern ermdglicht den Aufbau einer
konsistenten Gesamtkarte einer Arbeitsumgebung. Dar-
Uber hinaus lassen sich hierdurch zeitintensive und red-
undante Erkundungsfahrten fiir bereits kartierte Ar-
beitsumgebungen einsparen.

[0020] Weiterhin ist es bevorzugt, dass das Kommu-
nikationssystem dazu ausgebildet ist, Arbeitsauftrage an
selbstfahrende Reinigungsroboter zu senden. In einer
bevorzugten Ausfiihrungsform umfassen Arbeitsauftra-
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ge einen Teilbereich der Umgebung, einen Reinigungs-
pfad, einen Reinigungsmodus und/oder eine Reini-
gungsdauer. In einer weiteren Ausfiihrungsform ist das
Kommunikationssystem dazu ausgebildet, Statusmel-
dungen der selbstfahrenden Reinigungsroboter zu emp-
fangen, wobei die Statusmeldungen Informationen zu ei-
nem aktuellen Bearbeitungsstand der Arbeitsauftrage
enthalten.

[0021] Zudem ist es bevorzugt, dass der Roboter eine
Ladevorrichtung zum Laden einer Energiespeicherein-
richtung der selbstfahrenden Reinigungsroboter in der
Lagereinrichtung aufweist. In einer bevorzugten Ausfiih-
rungsform weist die Lagereinrichtung einen Ladekontakt
auf, welcher mit einem korrespondierenden Kontakt am
selbstfahrenden Reinigungsroboter in Verbindung ge-
bracht wird, wenn der selbstfahrenden Reinigungsrobo-
ter in der Lagereinrichtung angeordnet ist. Uber die in
Verbindung stehenden Ladekontakte wird eine Aufla-
dung der Energiespeichereinheit des selbstfahrenden
Reinigungsroboters bewirkt, wenn dieser in der Lager-
einrichtung des Roboters angeordnet ist. In einer weite-
ren alternativen Ausfiihrungsform weist die Lagereinrich-
tung eine Ladevorrichtung auf, welche eine bertihrungs-
lose Aufladung der Energiespeichereinheit eines selbst-
fahrenden Reinigungsroboters bewirkt. Uber die Lade-
vorrichtung des Roboters wird die autonome Flachenrei-
nigungsleistung des Roboters gesteigert. Dartber hin-
aus entfallt ein manuell initiiertes Laden jedes einzelnen
selbstfahrenden Reinigungsroboters.

[0022] In einer alternativen Ausfiihrungsform ist es be-
vorzugt, dass der Roboter eine Energiespeichereinheit
aufweist, welche dazu ausgebildet ist den Roboter und
die selbstfahrenden Reinigungsroboter mit elektrischer
Energie zu versorgen. Das heil3t die Energiespeicher-
einheit ist dazu ausgelegt, samtliche Komponenten des
Roboters als auch die Energiespeichereinheiten der
selbstfahrenden Reinigungsroboter mit elektrischer En-
ergie versorgen. Zum Aufladen der Energiespeicherein-
heit verfligt der Roboter tber einen Netzanschluss. In
einer weiteren Ausfiihrungsform ist die Energiespeiche-
reinheit des Roboter entnehmbarin dessen Gehause an-
geordnet. Die Energiespeichereinheit des Roboters er-
moglicht einen Reinigungsbetrieb, welcher weitestge-
hend autark von bestehenden Anschlissen an Strom-
versorgungsnetz ist. Dartiber hinaus erhéht der Wegfall
eines sonst erforderlichen Netzanschlusskabels den Mo-
bilitatsgrad des Roboters.

[0023] Es ist zudem bevorzugt, dass der Roboter eine
Reinigungseinrichtung zur Reinigung der selbstfahren-
den Reinigungsroboter in den Lagerplatzen aufweist. Die
Reinigungseinrichtung ist dazu ausgebildet selbstfah-
rende Reinigungsroboter von Verschmutzungen zu be-
freien, welche aus deren Reinigungsbetrieb resultieren.
Dabei kann es sich um oberflachliche Verschmutzungen
der Gehause von selbstfahrenden Reinigungsrobotern
handeln, wie beispielweise aufliegende Staub- und
Schmutzpartikel oder Reinigungs- und Schmutzfluide.
Dartiber hinaus kann die Reinigungseinrichtung dazu
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ausgebildet sein, gezielt die Sensorik der selbstfahren-
den Reinigungsroboter von Verschmutzungen zu reini-
gen. Zudem kann die Reinigungseinrichtung dazu aus-
gebildet sein, die Reinigungselemente der selbstfahren-
den Reinigungsroboter zu reinigen. Besonders bevor-
zugt kdénnen dabei die Borstenwalzen von Saugrobotern
von aufgewickelten Fasern, Haaren und Faden befreit
werden. Weiterhin ist es besonders bevorzugt die Wi-
schelemente von Wischrobotern von aufgenommenen
Schmutzpartikeln zu befreien. Durch die Reinigungsein-
richtung zur Reinigung der selbstfahrenden Reinigungs-
roboter wird die Reinigungsleistung des Roboters ver-
bessert. Verschmutzungen der Reinigungsroboter, wel-
che in einem Reinigungsszenario aufgetreten sind, wer-
den autonom vom Roboter entfernt und dadurch nichtin
ein nachfolgendes Reinigungsszenario tbertragen. Zu-
dem reduziert die Reinigungseinrichtung den Wartungs-
aufwand des Roboters, da der Aufwand zur Entnahme,
Kontrolle und manuellen Reinigung der selbstfahrenden
Reinigungsroboter im Roboter reduziert wird.

[0024] Weiterhin ist es bevorzugt, dass der Roboter
eine erste Speichereinrichtung zum Speichern eines Rei-
nigungsfluids aufweist, wobei der Roboter dazu ausge-
bildet ist, selbstfahrende Reinigungsroboter in der Lage-
reinrichtung mit Reinigungsfluid zu befiillen. Als Reini-
gungsfluid kommt dabei insbesondere Wasser und/oder
Reinigungsmittel in Frage. Uber die erste Speicherein-
richtung kann der Roboter insbesondere Wischroboter,
welche in der Lagereinrichtung angeordnet sind, mit Rei-
nigungsfluid befillen. In einer bevorzugten Ausflihrungs-
form weist der Roboter hierflir ein Pumpenelement auf,
welches zur Beflllung der selbstfahrenden Reinigungs-
roboter mit Reinigungsfluid ausgebildet ist. In einer alter-
nativen Ausfiihrungsform erfolgt die Beftillung der selbst-
fahrenden Reinigungsroboter mit Reinigungsfluid aus-
schlief3lich Uber Gravitationseinfluss. Dadurch steigert
die erste Speichereinrichtung mit Reinigungsfluid, die
autonome Reinigungsflachenleistung des Roboters.
[0025] Bevorzugt ist es, dass der Roboter eine zweite
Speichereinrichtung zum Speichern von Staubund
Schmutzpartikeln aufweist, wobei der Roboter dazu aus-
gebildet ist, Staub- und Schmutzpartikel aus den selbst-
fahrenden Reinigungsrobotern aufzunehmen und in der
zweiten Speichereinrichtung zu speichern. Die Entnah-
me von Staub- und Schmutzpartikeln aus den selbstfah-
renden Reinigungsrobotern erfolgt, wenn diese in der La-
gereinrichtung des Roboters angeordnet sind. In einer
bevorzugten Ausflihrungsform entnimmt der Roboter
Staub- und Schmutzpartikel aus den selbstfahrenden
Reinigungsrobotern tber einen Saugluftstrom, welcher
vom Geblase des jeweiligen selbstfahrenden Saugrobo-
ter erzeugt wird. In einer alternativen Ausfihrungsform
weist der Roboter ein Geblase auf, welches einen Saug-
luftstrom erzeugt mittels dem Staub- und Schmutzparti-
kel aus selbstfahrenden Reinigungsrobotern entnom-
men wird. In einer weiteren bevorzugten Ausflihrungs-
form ist in der zweiten Speichereinrichtung eine Kom-
pressionseinrichtung angeordnet, welche den Inhalt der
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zweiten Speichereinrichtung verdichtet. Die Entnahme
von Staub- und Schmutzpartikeln aus selbstfahrenden
Reinigungsrobotern und die Speicherung in der zweiten
Speichereinrichtung erhdht die autonome Reinigungsfla-
chenleistung des Roboters. Dieser kann dadurch grof3e-
re und/oder starker verschmutzte Flachenbereiche rei-
nigen ohne dass ein manueller Wartungseingriff durch
einen Benutzer erforderlich wird.

[0026] Zudem istes bevorzugt, dass der Roboter eine
dritte Speichereinrichtung zum Speichern eines
Schmutzfluids aufweist, wobei der Roboter dazu ausge-
bildetistdas Schmutzfluid aus dem selbstfahrenden Rei-
nigungsroboter aufzunehmen und in der dritten Speiche-
reinrichtung zu speichern. Als Schmutzfluid kommtdabei
insbesondere mit Reinigungsmittel und Schmutzpartikel
vermengtes Reinigungsfluid in Frage. In einer bevorzug-
ten Ausfiihrungsform erfolgt die Entnahme des Schmutz-
fluid aus den selbstfahrenden Reinigungsroboter lber
ein Pumpenelement, welches im Roboter angeordnet ist.
In einer alternativen Ausfiihrungsform erfolgt die Entnah-
me des Schmutzfluid aus dem selbstfahrenden Reini-
gungsroboter ausschlieRlich unter Gravitationseinfluss.
Uber die dritte Speichereinrichtung kann der Roboter ins-
besondere aus Wischrobotern, welche in der Lagerein-
richtung angeordnet sind, Schmutzfluid entnehmen. Da-
durch steigert die dritte Speichereinrichtung die autono-
me Reinigungsflachenleistung des Roboters.

[0027] Weiterhin ist es denkbar eine Service-Station
fir den Roboter zum Transport von selbstfahrenden Rei-
nigungsrobotern vorzusehen. An dieser Service-Station
wirde die Energiespeichereinheit des Roboters mit elek-
trischer Energie aufgeladen. Zusatzlich wirden an der
Service-Station die Speichereinrichtungen des Roboters
neu befiillt beziehungsweise entleert.

[0028] Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in
den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend naher beschrieben. Es zeigen:

Figur 1 Schematische Seitenansicht eines Roboters
zum Transport von selbstfahrenden Reini-
gungsrobotern;

Figur2  Querschnitt eines Roboters zum Transport
von selbstfahrenden Reinigungsrobotern;

Figur 3  Querschnitt eines Roboters mit Paternoster-
Aufzugseinrichtung;

Figur 4  Querschnitt eines Roboters mit Aufzugsein-
richtung.

[0029] Figur 1 zeigt eine schematische Seitenansicht

eines Roboters 10 zum Transport von selbstfahrenden
Reinigungsrobotern 12. Auf der Unterseite des Gerate-
korpus 30 des Roboters 10 sind die Rader einer Antriebs-
einrichtung 14 angeordnet, mit welchen sich der Roboter
10 Uber eine Bodenflache bewegt. Der Geratekorpus 30
bildet im Inneren eine Lagereinrichtung 16 aus, in wel-
cher zehn selbstfahrende Reinigungsroboter 12 ange-
ordnet sind. Die Reinigungsroboter 12 sind dabei Uber-
einander in der Lagereinrichtung 16 des Roboters 10 an-
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geordnet. In seitlichen Aufnahmen des Geratekorpus 30
des Roboters 10 sind vier Speichereinrichtungen 24, 26,
28 angeordnet. Die Speichereinrichtung 24, 26, 28 sind
aus dem Geratekorpus 30 entnehmbar. Die vier Spei-
chereinrichtungen 24, 26, 28 sind zur Bevorratung von
Staub- und Schmutzpartikeln, von Frischwasser, von
Schmutzwasser und von Reinigungsmitteln ausgebildet.
Uber diese vier Speichereinrichtungen 24, 26, 28 kénnen
die selbstfahrenden Reinigungsroboter 12 mit Frisch-
wasser und Reinigungsmitteln befiillt werden oder ge-
speicherten Staub- und Schmutzpartikeln oder Schmutz-
wasser entleert werden.

[0030] Figur 2 zeigt einen schematischen Querschnitt
eines Roboters 10 zum Transport von selbstfahrenden
Reinigungsrobotern 12. In dieser Ansicht sind keine
selbstfahrenden Reinigungsroboter 12 in der Lagerein-
richtung 16 des Roboters 10 angeordnet. Seitlich am Ge-
ratekorpus 30 des Roboters 10 ist eine entnehmbare
Speichereinrichtung 24, 26, 28 angeordnet.

[0031] Im Geratekorpus 30 ist eine Lagervorrichtung
16 fir selbstfahrende Reinigungsroboter 12 angeordnet.
Diese Lagervorrichtung 16 umfasst eine Bewegungsein-
richtung 18, welche durch zwei seitlich angeordnete He-
beelemente 32 gebildet wird. Die beiden Hebeelemente
32 sind an zwei gegeniberliegenden Ende des Gerate-
korpus 30 in diesem angeordnet. Die Hebeelemente 32
bilden dabei korrespondierende Fixierelemente 34 aus,
welche gemeinsam eine formschlissige Aufnahme ei-
nes selbstfahrenden Reinigungsroboters 12 bewirken.
Zur Aufnahme eines Reinigungsroboters 12 fahrt dieser
selbststandig in den Geratekorpus 30 des Roboters 10
ein. Durch das Einfahren entsteht eine formschlissige
Verbindung zwischen den selbstfahrenden Reinigungs-
roboter 12 und zwei korrespondierenden Fixierelemen-
ten 34 der Hebeelemente 32. Nach erfolgter Aufnahme
des selbstfahrenden Reinigungsroboters 12 kann dieser
Uber die Hebeelemente 32 der Bewegungseinrichtung
18 im Geratekorpus 30 des Roboters 10 nach oben be-
wegt werden. Unterhalb des angehobenen Reinigungs-
roboters 12 kann anschlieRend ein weiterer Reinigungs-
roboter 12 den Roboter 10 befahren und durch die La-
gereinrichtung 16 des Roboters 10 aufgenommen wer-
den. Die Lagereinrichtung 16 ist dazu ausgebildet acht
Reinigungsroboter 12 aufzunehmen.

[0032] Ander ersten Position 36 der Lagervorrichtung
16, welche durch einen Reinigungsroboter 12 selbststan-
dig befahren werden kann, verfiigt die Lagervorrichtung
16 Uiber vier Versorgungsanschliisse 38. Uberden ersten
Versorgungsanschluss 38 kann die Staubbox eines Sau-
groboters 12 entleert werde. Uber den zweiten Versor-
gunganschluss 38 kann der Schmutzwassertank eines
Wischroboters entleert werden. Uber den dritten Versor-
gungsanschluss 38 kann der Frischwassertank eines
Wischroboters mit Frischwasser befiillt werden. Uber
den vierten Versorgungsanschluss 38 kann der Reini-
gungsmitteltank eines Wischroboters mit Reinigungsmit-
tel befiillt werden. An den oberen Positionen 40 der La-
gervorrichtung 16, welche sich oberhalb der ersten Po-
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sition 36 im Geratekorpus 30 des Roboters 10 befinden,
verfiigt die Lagervorrichtung 16 Uber Ladekontakte 42.
Befindet sich ein selbstfahrender Reinigungsroboter 12
in einer dieser oberen Positionen 40 der Lagervorrich-
tung 16, wird dessen Energiespeicher tiber die Ladekon-
takte 42 des Roboters 10 aufgeladen. Die Ladekontakte
42 sind ein Teil der Ladevorrichtung 22 des Roboters 10.
[0033] Figur 3 zeigt einen schematischen Querschnitt
eines Roboters 10 mit einer alternativen Aufzugseinrich-
tung 20. In dieser Ausfihrungsform ist die Aufzugsein-
richtung 20 des Roboters 10 als Paternoster-Aufzug aus-
gefuihrt. Dabei weist die Aufzugseinrichtung 20 mehrere
Aufnahmeelemente 44 auf, welche entlang einer weitest-
gehend rechtecksférmigen Umlaufbahn bewegt werden.
Die Umlaufbahn weist zwei Langsseiten auf, an welchen
die Aufnahmeelemente im Geratekorpus aufwarts und
abwarts bewegt werden. An den Enden der Langsseiten
sind diese Uber Umsetzelemente miteinander verbun-
den. Uber die Umsetzelemente werden die Aufnahmee-
lemente zwischen den beiden Langsseiten bewegt. Be-
findet sich ein Aufnahmeelement am unteren Umsetze-
lement, kann das Aufnahmeelement durch einen selbst-
fahrenden Reinigungsroboter befahren werden. An die-
sem unteren Umsetzelement bildet die Lagereinrichtung
Versorgungsanschlisse aus, mit welchen ein Reini-
gungsroboter im Aufnahmeelement beispielweise mit
Frischwasser und / oder Reinigungsmittel versorgt wer-
den kann und von aufgesammelten Staubpartikeln oder
Schmutzwasser entleert werden kann. An den oberen
Positionen der Lagereinrichtung weist diese Ladekon-
takte auf, iber welche die Energiespeichereinheiten der
selbstfahrenden Reinigungsroboter mit elektrischer En-
ergie versorgt werden kénnen.

[0034] Figur 4 zeigt einen schematischen Querschnitt
eines Roboters 10 mit einer weiteren alternativen Auf-
zugseinrichtung 20. In dieser Ausfiihrungsform ist die
Aufzugseinrichtung 20 des Roboters 10 als Lift-Aufzug
ausgefiihrt. Die Aufzugeinrichtung 20 weistdabei ein ver-
tikal bewegliches Aufnahmeelement 44 auf, welches zwi-
schen einer unteren Position 36 und oberen Positionen
40 beweglich ist. In der unteren Position 36 kann das
Aufnahmeelement 44 durch einen selbstfahrenden Rei-
nigungsroboter 12 eigenstandig befahren werden. Die
Aufzugeinrichtung 20 kann das Aufnahmeelement 44
mitsamt einem Reinigungsroboter 12 in eine obere Po-
sition 40 bewegen. Die Lagereinrichtung 16 des Robo-
ters 10 weist mehrere Lagerzellen 46 fiir Reinigungsro-
boter 12 auf, welche Ubereinander im Geratekorpus 30
des Roboters 10 angeordnet sind. Die Aufzugeinrichtung
20 ist dazu ausgebildet, das Aufnahmeelement 44 mit-
samt einem Roboter 10 auf eine identische Hohe mit ei-
ner Lagerzelle 46 der Lagereinrichtung 16 zu bewegen.
Anschliefend kann der Reinigungsroboter 12 selbst-
standig aus dem Aufnahmeelement 44 in die Lagerzelle
46 ein-und ausfahren. In einer alternativen Ausfiihrungs-
form weist das Aufnahmeelement 44 ein Transportele-
ment auf. Das Transportelement bewirkt eine horizontale
Bewegung des Reinigungsroboters 12 zwischen dem
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Aufnahmeelement 44 und einer korrespondierenden
Lagerzelle 46. Auf diese Weise werden Reinigungsrobo-
ter 12 durch das Transportelement aus dem Aufnahme-
element 44 in eine Lagerzelle 46 und aus der Lagezelle
46 in ein Aufnahmeelement 44 bewegt.

[0035] Die Lagerzellen 46 weisen jeweils einen Lade-
kontakt 42 auf. Ist ein selbstfahrender Reinigungsroboter
12 in einer Lagezelle 46 angeordnet, wird Uber den La-
dekontakt 42 der Energiespeicher des selbstfahrenden
Reinigungsgerates 12 mit elektrischer Energie aufgela-
den. In der unteren Position des Aufnahmeelementes
bildet das Gerategehduse 30 Versorgungsanschlisse
38 aus. Uber die Versorgungsanschliisse 38 kann ein
Reinigungsroboter 12 im Aufnahmeelement 44 beispiel-
weise mit Frischwasser und / oder Reinigungsmittel ver-
sorgt werden und von aufgesammelten Staubpartikeln
oder Schmutzwasser entleert werden.

Bezugszeichenliste
[0036]

10  Roboter

12  Selbstfahrender Reinigungsroboter
14  Antriebseinrichtung

16  Lagereinrichtung

18 Bewegungseinrichtung

20  Aufzugseinrichtung

22 Ladevorrichtung

24  Erste Speichereinrichtung

26  Zweite Speichereinrichtung

28  Dritte Speichereinrichtung

30 Geratekorpus

32  Hebelelemente

34  Fixierelemente

36  Erste Position Lagereinrichtung
38  Versorgungsanschlisse

40  Obere Position Lagereinrichtung
42  Ladekontakte

44  Aufnahmeelement

46  Lagerzellen

Patentanspriiche

1. Roboter (10) zum Transport von selbstfahrenden
Reinigungsrobotern (12) mit einer Antriebseinrich-
tung (14) zum autonomen Verfahren Uber eine Bo-
denflache, wobei der Roboter (10) eine Sensorein-
richtung zum Erfassen seiner Umgebung aufweist,
wobei der Roboter (10) eine Lagereinrichtung (16)
fur selbstfahrende Reinigungsroboter (12) aufweist,
wobei der Roboter (10) eine Bewegungseinrichtung
(18) zum Bewegen von selbstfahrenden Reini-
gungsroboter (12) aufweist,

dadurch gekennzeichnet,
dass die Bewegungseinrichtung (18) so ausge-
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bildet ist, dass die Bewegungseinrichtung (18)
einen selbstfahrenden Reinigungsroboter (12)
von der Bodenflache aufnehmen kann und in
die Lagereinrichtung (16) des Roboters (10) ein-
stellen kann.

2. Roboter (10) nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bewegungseinrichtung (18) so ausge-
bildet ist, dass die Bewegungseinrichtung (18)
einen selbstfahrenden Reinigungsroboter (12)
aus der Lagereinrichtung (16) aufnehmen kann
und auf der Bodenflache abstellen kann.

3. Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bewegungseinrichtung (18) als Auf-
zugseinrichtung (20) ausgefiihrt ist, wobei die
Aufzugseinrichtung (20) die selbstfahrenden
Reinigungsroboter (12) zwischen der Lagerein-
richtung (16) des Roboters (10) und der Boden-
flache bewegt.

4. Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine Navigationseinrich-
tung zum autonomen Verfahren tiber die Boden-
flache aufweist, wobei die Navigationseinrich-
tung dazu ausgebildet ist, eine Karte der Umge-
bung zu erstellen und den Roboter (10) anhand
der Karte Uber die Bodenflache zu navigieren.

5. Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine Steuerungseinrich-
tung aufweist, welche dazu ausgebildet ist, Rei-
nigungsplane fiir eine kartierte Umgebung zu er-
stellen und zu verwalten.

6. Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) ein Kommunikationssys-
tem zum Datenaustausch mit selbstfahrenden
Reinigungsrobotern (12) aufweist.

7. Roboter (10) nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,
dass das Kommunikationssystem dazu ausge-
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bildet ist, Betriebsparameter von selbstfahren-
den Reinigungsrobotern (12) zu empfangen.

Roboter (10) nach Anspruch 5 oder 7,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Kommunikationssystem dazu ausge-
bildet ist, Karteninformationen mit selbstfahren-
den Reinigungsrobotern (12) auszutauschen.

Roboter (10) nach einem der Anspriiche 6 bis 8,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Kommunikationssystem dazu ausge-
bildetist, Arbeitsauftrage an selbstfahrende Rei-
nigungsroboter (12) zu senden.

Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine Ladevorrichtung
(22) zum Laden einer Energiespeichereinrich-
tung der selbstfahrenden Reinigungsroboter
(12) in der Lagereinrichtung (16) aufweist.

Roboter (10) nach einem der vorgehenden Anspri-

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine Energiespeicherein-
heit aufweist, welche dazu ausgebildet den Ro-
boter (10) und die selbstfahrenden Reinigungs-
roboter (12) mit elektrischer Energie zu versor-
gen.

Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine Reinigungseinrich-
tung zur Reinigung der selbstfahrenden Reini-
gungsroboter (12) in der Lagereinrichtung (16)
aufweist.

Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine erste Speicherein-
richtung (24) zum Speichern eines Reinigungs-
fluids aufweist, wobei der Roboter (10) dazu
ausgebildet ist, selbstfahrende Reinigungsro-
boter (12) in der Lagereinrichtung (16) mit Rei-
nigungsfluid zu befillen.

14. Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-

spriiche,
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14

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine zweite Speicherein-
richtung (26) zum Speichern von Staubund
Schmutzpartikeln aufweist, wobei der Roboter
(10) dazu ausgebildet ist, Staub- und Schmutz-
partikel aus den selbstfahrenden Reinigungsro-
botern (12) aufzunehmen und in der zweiten
Speichereinrichtung (26) zu speichern.

. Roboter (10) nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Roboter (10) eine dritte Speicherein-
richtung (28) zum Speichern eines Schmutzflu-
ids aufweist, wobei der Roboter (10) dazu aus-
gebildet ist, das Schmutzfluid aus dem selbst-
fahrenden Reinigungsroboter (12) aufzuneh-
men und in der dritten Speichereinrichtung (28)
zu speichern.
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