EP 3 949 816 A1

(19)

Europdisches
Patentamt

European

Patent Office

Office européen
des brevets

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
09.02.2022 Patentblatt 2022/06

(21) Anmeldenummer: 21183974.1

(22) Anmeldetag: 06.07.2021

(11) EP 3 949 816 A1

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(51) Internationale Patentklassifikation (IPC):
A47L 9/14 (2006.01) A47L 11/40 (2006.01)

(52) Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):
A47L 9/14; AATL 9/1436; A47L 11/4091;
A47L 2201/024

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL ATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC MK MT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA ME
Benannte Validierungsstaaten:
KH MA MD TN

(30) Prioritat: 05.08.2020 DE 102020120601

(71) Anmelder: Miele & Cie. KG
33332 Giitersloh (DE)

(72) Erfinder:
¢ Hiibleiter, Marion Karoline
33818 Leopoldshohe (DE)
¢ Vahle, Ramona
33378 Rheda-Wiedenbriick (DE)

(54)
(57)  Reinigungsstation fiir Saugroboter

Die Erfindung betrifft eine Reinigungsstation fiir Sau-
groboter, aufweisend

- einen Behalter (7), der zur Aufnahme eines Staubbeu-
tels (6) ausgebildet ist, und

« einen Deckel (8), aufweisend:

« ein Abdeckelement (1), das von einer den Behalter (7)
verschlieRenden Position in eine von dem Behalter (7)
abgenommene Position und umgekehrt bewegbar ist,

« ein Halteplattenverbindungselement (5), das mit einer
Halteplatte (61) eines Staubbeutels (6) verbindbar ist,

* einen gegeniiber dem Abdeckelement (1) klappbaren
Handgriff (2), der in einer ersten Handgriff-Position an-
geordnet ist, wenn das Abdeckelement (1) in der den
Behalter (7) arretierenden Position angeordnet ist, und
der in einer weiteren Handgriff-Position angeordnet ist,
wenn das Abdeckelement (1) in der vom Behalter (7)
abgenommenen Position angeordnet ist, wobei der
Handgriff (2) einen Auswurfmechanismus (4) aufweist,
der ausgebildet ist, bei seiner Betatigung die Halteplatte
(61) von der Halteplattenaufnahme (5) zu trennen, und
« einen Verrastmechanismus (3), der Verrastmittel auf-
weist, die ausgebildet sind, in der ersten Handgriff-Posi-
tion mit dem Behalter (7) derart zu verrasten, dass das
Abdeckelement (1) an dem Behalter (7) arretiert ist, so
dass das Abdeckelement (1) den Behalter (7) ver-
schlief3t, und die weiterhin ausgebildet sind, sich bei Be-
wegung des Handgriffs (2) aus der ersten in die weitere
Handgriff-Position von dem Behalter (7) zu lésen, so
dass das Abdeckelement (1) in die vom Behalter (7) ab-
genommene Position bewegbar ist.

REINIGUNGSSTATION FUR SAUGROBOTER

Fig. 3
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Reinigungsstation fiir
Saugroboter. Eine solche Reinigungsstation ist aus der
EP 3 563 745 A1 bekannt. Sie weist einen Behalter und
einen Deckel auf, der den Behalter abnehmbar ver-
schlief3t. Der Behalter ist derart ausgebildet, dass ein
Saugroboter an ihn andockt und bei einem Reinigungs-
vorgang aufgenommenes Sauggut in ihn entleert wird.
Daher der Ausdruck "Reinigungsstation”, der anzeigt,
dass die Station ausgebildet ist, Saugroboter zu reinigen,
in dem sie deren Sauggut in ihren Behalter aufnimmt. In
dem Behalter kann ein Staubeutel angeordnet sein, in
dem das Sauggut gesammelt wird. Wenn der Staubbeu-
tel voll ist, wird er ausgewechselt.

[0002] Ein Nutzer der Reinigungsstation kommt dabei
in Kontakt mit Staub und die Handhabung fiir einen
Staubbeutelwechsel bzw. einer Behalterreinigung kann
zeitaufwandig sein. Das Wechseln von Staubbeuteln
und/oder das Reinigen des Behalters stellt sich aber ins-
besondere als sehr unhygienisch dar. Dies fihrt weiter-
hin zur Unzufriedenheit des Nutzers.

[0003] Der Erfindung stellt sich somit das Problem, ei-
ne Reinigungsstation fiir Saugroboter bereitzustellen,
bei der ein hygienischer Staubbeutelwechsel ermdglicht
wird.

[0004] Erfindungsgemal wird dieses Problem durch
eine Reinigungsstation mit den Merkmalen des Paten-
tanspruchs 1 geldst. Vorteilhafte Ausgestaltungen und
Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich aus den
nachfolgenden Unteranspriichen.

[0005] Die mit der Erfindung erreichbaren Vorteile be-
stehen neben der Bereitstellung eines hygienischen
Staubbeutelwechsels darin, dass der Wechsel einfach
ist und nur eine kurze Zeitdauer in Anspruch nimmt und
nur mit einer Hand durchfihrbar ist. Der Staubbeutel-
wechselist hygienisch, schnell, einfach und per Einhand-
bedienung realisierbar. Dadurch wird weiterhin die Zu-
friedenheit des Nutzers erhoht.

[0006] Die Erfindung betrifft eine Reinigungsstation fiir
Saugroboter, aufweisend

- einen Behalter, der zur Aufnahme eines Staubbeu-
tels ausgebildet ist, und

- einen Deckel, aufweisend:

* ein Abdeckelement, das von einer den Behélter
verschlieRenden Position in eine von dem Be-
halter abgenommene Position und umgekehrt
bewegbar ist,

e einHalteplattenverbindungselement, das mit ei-
ner Halteplatte eines Staubbeutels verbindbar
ist,

* einengegeniber dem Abdeckelement klappba-
ren Handgriff, der in einer ersten Handgriff-Po-
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sition angeordnet ist, wenn das Abdeckelement
in der mit dem Behalter arretierenden Position
angeordnet ist, und der in einer weiteren Hand-
griff-Position angeordnet ist, wenn das Abdeck-
element in der vom Behalter abgenommenen
Position angeordnet ist, wobei der Handgriff ei-
nen Auswurfmechanismus aufweist, der ausge-
bildet ist, bei seiner Betatigung die Halteplatte
von der Halteplattenaufnahme zu trennen, und

* einen Verrastmechanismus, der Verrastmittel
aufweist, die ausgebildet sind, in der ersten
Handgriff-Position mit dem Behalter derart zu
verrasten, dass das Abdeckelement an dem Be-
halter arretiert ist, so dass das Abdeckelement
den Behalter verschlie3t, und die weiterhin aus-
gebildet sind, sich bei Bewegung des Handgriffs
aus der ersten in die weitere Handgriff-Position
vondem Behalter zu l6sen, so dass das Abdeck-
element in die vom Behalter abgenommene Po-
sition bewegbar ist.

[0007] Der Grundgedanke der Erfindung ist, dass die
Reinigungsstation mit einem multifunktionalen Abdeck-
element bereitgestellt wird. Dieses Abdeckelement ver-
eint Funktionalitaten einer Staubbeutelaufnahme, eines
Staubbeutelauswurfs, einer Positionssicherung des
Beutels im Behalter und vorzugsweise eine luftdichte Ab-
dichtung des Behalters der Reinigungsstation. Zudem
wird eine hygienische Handhabung fiir den Staubbeutel-
wechsel bereitstellt. Der Staubbeutel wird beim Abneh-
men des Abdeckelementes von dem Behalter automa-
tisch mit vom Behalter entfernt, wobei das Abdeckele-
ment gleichzeitig als Schutz vor Staub dient und der Nut-
zer den Staubbeutel zum Entfernen vom Behalter nicht
direkt beriihren muss. Zum Entnehmen des Staubbeu-
tels aus dem Behalter und Ldsen des Staubbeutels vom
Abdeckelement benétigt der Nutzer nur eine Hand. Zum
Greifen des Abdeckelementes, zum Offnen, Schlielen,
Arretieren und vorzugsweise Abdichten des Behalters
und zum Staubbeutelauswurf muss der Nutzer lediglich
den Handgriff berlihren und betatigen.

[0008] In einer bevorzugten Ausfliihrungsform ist der
Handgriff in der ersten Handgriff-Position parallel zu ei-
ner Oberflaiche des Abdeckelements angeordnet. Da-
durch ist der Handgriff platzsparend angeordnet, wenn
er nicht bendtigt wird. Bevorzugt weist das Abdeckele-
ment eine Aussparung auf, in der der Handgriff in der
ersten Handgriff-Position derart angeordnet ist, dass er
das Abdeckelement nicht Uberragt. Dadurch ist der
Handgriff weiterhin platzsparend angeordnet, solange er
nicht bendétigt wird.

[0009] Bevorzugt sind der Handgriff und der Verrast-
mechanismus derart angeordnet und ausgebildet, dass
die Verrastmittel mit dem Behalter verrastet werden,
wenn das Abdeckelement auf dem Behalter aufliegt und
der Handgriff in die erste Handgriff-Position bewegt wird.
In einer alternativen Ausflihrungsform ist auch eine form-
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schlissige Verbindung denkbar, tber welche das Ab-
deckelement auf dem Behalter arretiert wird. Dadurch
wird sichergestellt, dass der Behalter und das Abdecke-
lementin der ersten Handgriff-Position sicher verbunden
sind und der Beutel in einer strémungsoptimalen Position
gehalten wird. Bevorzugt sind der Behalter und das Ab-
deckelement abgedichtet, das hei3t luftdicht miteinander
verbunden, wenn der Handgriff in der ersten Handgriff-
Position angeordnet ist. Dadurch wird verhindert, dass
Sauggut wie Staub aus dem Behalter entweichen kann.
In einer alternativen Ausflihrungsform ist es aber auch
denkbar diese Abdichtung iber den Deckel zu realisie-
ren.

[0010] Bevorzugt ist der Handgriff aus der ersten
Handgriff-Position um 45 bis 100° nach oben in die wei-
tere Handgriff-Position klappbar. Dadurch wird der Hand-
griff in eine Position bewegt, in der er gut greifbar ist und
das Abdeckelement von dem Behalter gleichzeitig gut
mit einer Hand abnehmbar ist. Positions- und Richtung-
sangaben beziehen sich auf die betriebsgemale Auf-
stellposition der Reinigungsstation.

[0011] In einer bevorzugten Ausflihrungsform ist das
Halteplattenverbindungselementals eine Haltplattenauf-
nahme an einer Unterseite des Abdeckelementes aus-
gebildet, bezogen auf die betriebsgemale Aufstellposi-
tion der Reinigungsstation. Bevorzugt ist die Halteplatte
eines Staubbeutels ohne weitere Verbindungsmittel mit
der Halteplattenaufnahme verbindbar. Durch die hohe
Position der Halteplatte, bezogen auf die betriebsgema-
Re Position der Reinigungsstation ist eine bestmdgliche
Befiillung des Staubbeutels realisiert.

[0012] Bevorzugtweistdie Halteplattenaufnahme eine
Rastnase auf, die ausgebildet ist, mit einer oder mehre-
ren Aussparungen der Halteplatte mechanisch verbun-
den zu werden. Dies ist eine einfache und wirksame Ver-
bindungsart zum Verbinden der Halteplattenaufnahme
und der Halteplatte. Wenn der Nutzer einen Staubbeutel
mit dem Abdeckelement verbinden will, bendtigt er nur
seine beiden Hande, in dem erzum Verbinden der beiden
in der einen Hand das Abdeckelement halt und in der
anderen Hand den Staubbeutel halt und diese mittels
Einflhren der Rastnase in die Aussparung Uber die er-
zeugte Steckverbindung mechanisch miteinander ver-
bindet. Bevorzugt weist die Halteplattenaufnahme eine
Rastnase auf, die ausgebildet ist, mit einer Aussparung
der Halteplatte mechanisch verbunden zu werden. Eine
einzige derartige Verbindungsstelle ist ausreichend.
[0013] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist der
Verrastmechanismus federgelagert. In einer alternativen
Ausfiihrungsform ist der Verrastmechanismus als form-
schlissige Verbindung ohne zusétzliche Feder ausge-
fuhrt. In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist der Aus-
wurfmechanismus federgelagert. Die Federlagerung hat
den Vorteil einer einfachen und platzsparenden Bauart
zur Erzeugung einer lésbaren Verbindung.

[0014] Der federgelagerte Auswurfmechanismus
weist bevorzugt einen St6Rel und eine Feder auf, bevor-
zugt, wenn die Halteplattenaufnahme die Rastnase auf-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

weist, die ausgebildet ist, mit einer Aussparung der Hal-
teplatte mechanisch verbunden zu werden. Der StoRel
ist bevorzugt an einem Teil beispielsweise unteren Teil,
bezogen auf eine betriebsgeméale Aufstellposition der
Reinigungsstation, mit einer Schrage und einer planaren
Auswurfflache versehen. Der Auswurfmechanismus ist
bevorzugt derart ausgebildet, dass bei Betatigen des
Auswurfmechanismus der StoRRel heruntergedriickt wird,
so dass zunachst die Schrage dafiir sorgt, dass die Rast-
nase der Halteplattenaufnahme aus der Aussparung der
Halteplatte des Staubbeutels geschoben wird, und da-
nach die Halteplatte des Staubbeutels mit der planaren
Auswurfflache aus der Halteplattenaufnahme gescho-
ben wird. Somit ist eine hygienische Einhandbedienung
moglich.

[0015] In einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungs-
form weist der Auswurfmechanismus einen Schieber auf,
der Uber eine Feder in einer den Beutel arretierenden
Position gehalten wird. An dem Schieber ist ein Gelenk-
stangensystem angeschlossen. Durch Bewegung des
Schiebers wird die Gelenkstange bewegt, die Gber einen
Hebelpunkt die Stange und gleichzeitige Lagerstelle des
Handgriffs axial verschiebt. Die Stange besitzt einen Ke-
gel, der sich beim axialen Verschieben der Stange eben-
falls bewegt. Durch diese Bewegung wird die Rastnase
der Halteplattenaufnahme entgegen des Federdrucks
zurlickgezogen. Somit wird die Halteplatte des Staub-
beutels in der Halteplattenaufnahme freigegeben und
der Beutel kann durch sein Eigengewicht aus der Halte-
plattenaufnahme fallen und entsorgt werden.

[0016] Durch Einsetzen eines neuen Beutels sowie
dem Federsystem wird der Kegel wieder in die verras-
tende Position und somit auch der Schieber mit dem Ge-
lenkstangensystem in eine verrastende Position bewegt.
Eine Besonderheitist, dass das Einflihren der Halteplatte
des Staubbeutels in die Halteplattenaufnahme auch mit
vorgespannter Feder realisierbar ist. Dies ist durch eine
Schrage an der Rastnase gegeben.

[0017] Der Auswurfmechanismus und/oder der Ver-
rastmechanismus des Abdeckelementes kénnen einen
Knopf und/oder einen Schiebeschalter aufweisen. Wei-
terhin denkbar ist auch ein Knopf bzw. Bedienelement
an der Unterseite des Handgriffs, sodass der Auswurf-
mechanismus nicht durch eine Kraft Richtung Abdecke-
lement, sondern durch eine entgegen dem Abdeckele-
ment gerichtete Kraft ausgeldst wird. Somit wéare auch
eine unabhangige Bedienung von Link- und Rechtshan-
dern moglich.

[0018] Bevorzugt sind der Auswurfmechanismus und
das Halteplattenverbindungselement derart angeordnet
und ausgebildet, dass der Auswurfmechanismus auto-
matisch in einen betriebsbereiten Zustand versetzt wird,
wenn das Halteplattenverbindungselement mit der Hal-
teplatte verbunden wird. Dadurch wird sichergestellt,
dass der Auswurfmechanismus betriebsbereit ist, wenn
der Nutzer den Auswurfmechanismus zur Entfernung
des Staubbeutels betatigen will. Wenn der Auswurfme-
chanismus ferdergelagert ist, ist der betriebsbereite Zu-
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stand beispielsweise ein gespannter Zustand des Aus-
wurfmechanismus.

[0019] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist der
Auswurfmechanismus weiterhin derart angeordnet und
ausgebildet, dass das Abdeckelement und der Behalter
ausschlieRlich verbindbar sind und/oder der Handgriff
ausschlieflich in der ersten Handgriff-Position anordbar
ist, wenn der Auswurfmechanismus in dem betriebsbe-
reiten Zustand ist. Oder anders ausgedriickt ist der Aus-
wurfmechanismus bevorzugt derart angeordnetund aus-
gebildet, dass das Abdeckelement und der Behalter un-
verbindbar sind und/oder der Handgriff ausschlieflich in
der weiteren Handgriff-Position anordbar ist, wenn der
Auswurfmechanismus nicht in dem betriebsbereiten Zu-
stand ist. Dadurch wird sichergestellt, dass das Abdeck-
element mit einem Staubbeutel versehen ist, wenn die
Reinigungsstation zur Reinigung eines Saugroboters be-
reit ist.

[0020] Bevorzugt verlauft eine Krafteinwirkung zum
Abnehmen des Abdeckelements von dem Behalter or-
thogonal zu einem Boden, auf dem der Behalter ange-
ordnetist. Damit wird ein Kippen des Behalters verhindert
oder zumindest seine Kippgefahr reduziert. Eine Stand-
sicherheit der Reinigungsstation bei dem Wechsel eines
im Behalter angerordneten Staubbeutels wird sicherge-
stellt.

[0021] Zwei Ausfuihrungsbeispiele der Erfindung sind
in den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und
werden nachfolgend naher beschrieben. Es zeigen sche-
matisch und nicht mafistabsgerecht

Fig.1,6,7,8 eine Teilansicht der erfindungsgema-
Ren Reinigungsstation in einer ersten
Handgriff-Position;

eine Teilansicht der in Figuren 1, 6, 7,
8 gezeigten Reinigungsstation ohne
Staubbeutel in einer weiteren Hand-
griff-Position; und

eine Teilansicht der in Figuren 2, 9 ge-
zeigten Reinigungsstation mit Halte-
platte und verrastetem Auswurfmecha-
nismus.

eine Teilansicht derin Figuren 3, 10 ge-
zeigten Reinigungsstation mit Halte-
platte und geéffnetem Auswurfmecha-
nismus.

eine Teilansicht derin Figuren 3, 10 ge-
zeigten Reinigungsstation mit gedffne-
tem Auswurfmechanismus und ausge-
worfener Halteplatte.

Fig. 2, 9

Fig. 3, 10

Fig. 4

Fig. 5, 11

[0022] DieFiguren1,6,7 und 8zeigen eine Teilansicht
der erfindungsgemalen Reinigungsstation in einer ers-
ten Handgriff-Position. Die Reinigungsstation ist derart
ausgebildet, dass ein Saugroboter (nicht gezeigt) an sie
andocken kann, damit sein beim Reinigen aufgenomme-
nes Sauggut (nicht gezeigt) in sie entleert wird, so dass
sie das Sauggut aufnimmt. Sie weist einen Behalter 7
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auf, der zur Aufnahme eines Staubbeutels (nicht gezeigt)
ausgebildetist, in den die Reinigungsstation das Sauggut
des Saugroboters aufnimmt. Ferner weist die Reini-
gungsstation ein Abdeckelement 1 auf, das von einer mit
dem Behalter 7 verbundenen Position in eine von dem
Behélter 7 abgenommenen Position und umgekehrt be-
wegbar ist. In den Figuren. 1, 6 und 7 gezeigten Ansicht
ist der Behalter 7 mit dem Abdeckelement 1 verbunden.
[0023] Das Abdeckelement 1 weist einen klappbaren
Handgriff 2 auf, der in einer ersten Handgriff-Position an-
geordnet ist, wenn das Abdeckelement 1 in der mit dem
Behalter 7 verbundenen Position angeordnet ist, wie in
den Figuren 1, 6, 7, 8 gezeigt. Der Handgriff 2 istin einer
Aussparung des Abdeckelements 1 parallel zu einer
Oberflache des Abdeckelements 1 angeordnet, so dass
er das Abdeckelement 1 nicht tGberragt.

[0024] Der Handgriff 2 kann durch Klappen in einer
weiteren Handgriff-Position angeordnet werden, in der
das Abdeckelement 1 in der vom Behalter 7 abnehmba-
ren Position angeordnet ist, die in den Figuren 2 und 9
gezeigt ist. Weiterhin weist das Abdeckelement in einer
Ausfihrungsform in Fig. 2 einen schwenkbar gelagerten
Verrastmechanismus 3 auf, der Verrastmittel aufweist,
die ausgebildet sind, in der ersten Handgriff-Position mit
dem Behaélter 7 derart zu verrasten, dass das Abdecke-
lement 1 an dem Behalter 7 arretiert ist, so dass das
Abdeckelement 1 den Behalter 7 abdichtend verschlieft,
und die weiterhin ausgebildet sind, sich bei Bewegung
des Handgriffs 2 aus der ersten in die weitere Handgriff-
Position von dem Behalter 7 zu l6sen, so dass das Ab-
deckelement 1 in die vom Behalter 7 abgenommene Po-
sition bewegbar ist. Der Handgriff 2 und der Verrastme-
chanismus 3 sind in dieser Ansicht nicht sichtbar und
daher gestrichelt gezeichnet.

[0025] Die Figuren 2 und 9 zeigen eine Teilansicht der
in Figur 1 gezeigten Reinigungsstation ohne Staubbeutel
in einer weiteren Handgriff-Position. Der Handgriff 2 ist
in derweiteren Handgriff-Position angeordnet. In der wei-
teren Handgriff-Position ist der Handgriff 2 um 90° zu der
ersten Handgriff-Position geklappt. In Figur 2 ist der
schwenkbar gelagerte Verrastmechanismus 3 mit seinen
Verrastmitteln derart ausgebildet, dass sie sich bei Be-
wegung des Handgriffs 2 aus der ersten in die weitere
Handgriff-Position von dem Behélter 7 I6sen, so dass
das Abdeckelement 1 in der vom Behalter 7 abgenom-
menen Position angeordnet ist.

[0026] Die Figuren 3 und 10 zeigt eine Teil-Ansicht der
in den Figuren 2 und 9 gezeigten Reinigungsstation mit
Halteplatte und verrastetem Auswurfmechanismus. Der
Handgriff 2 befindet sich in der weiteren Handgriff-Posi-
tion und das Abdeckelement 1 befindet sich in der vom
Behéalter 7 abgenommenen Position. Das Abdeckele-
ment 1 weist ein Halteplattenverbindungselement 5 auf,
das eine Aussparung (nicht gezeigt) aufweist, wahrend
eine Halteplatte 61 eines Staubbeutels 6 eine Rastnase
aufweist. Die Rastnase 51 ist mit der Aussparung ver-
bunden, so dass die Halteplatte 61 in dem Halteplatten-
verbindungselement 5 verankert ist.
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[0027] Der Handgriff 2 weist einen Auswurfmechanis-
mus 4 auf, der ausgebildet ist, bei seiner Betatigung die
Halteplatte 61 von der Halteplattenaufnahme 5 zu tren-
nen. Der Auswurfmechanismus 4 in Figur 3 weist einen
StoRel 41, eine Feder 42, eine Schrage 43 und eine pla-
nare Auswurfflache 44 auf. Der St6f3el 41 ist am unteren
Teil mit der Schrage 43 und der planar ausgebildeten
Auswurfflache 44 versehen. Bei Betatigung des Auswurf-
mechanismus 4 wird der StoRels 41 heruntergedriickt
und zunachst sorgt die Schrage 43 dafir, dass die Rast-
nase 51 der Halteplatte 61 des Staubbeutels 6 aus der
Aussparung geschoben wird. Danach wird die Halteplat-
te 61 mit der planaren Auswurfflache 44 aus dem Halte-
plattenverbindungselement 5 geschoben. Dieser entrie-
gelte Zustand ist in Figur 5 gezeigt.

[0028] Der Auswurfmechanismus 4 in Figur 10 weist
einen Schieber 41 auf, der Uber eine Feder in einer den
Beutel arretierenden Position gehalten wird. An dem
Schieber 41 ist ein Gelenkstangensystem 43 ange-
schlossen. Durch Bewegung des Schiebers 41 wird die
Gelenkstange 43 bewegt, die tUber einen Hebelpunkt die
Stange und gleichzeitige Lagerstelle des Handgriffs axial
verschiebt. Die Stange besitzt einen Kegel 44, der sich
beim axialen Verschieben der Stange ebenfalls bewegt.
Durch diese Bewegung wird die Rastnase 51 der Halte-
plattenaufnahme 5 entgegen des Federdrucks zuriick-
gezogen. Dieser entriegelte Zustand ist in Figur 11 ge-
zeigt. AnschlieBend kann ein neuer Staubbeutel mit sei-
ner Halteplatte manuell mit dem Halteplattenverbin-
dungselement 5 gesteckt und dabei der Auswurfmecha-
nismus 4 automatisch gespannt werden. Beim Aufsetzen
des Abdeckelements 1 inklusive neuem Staubbeutel auf
den Behalter 7 und darauffolgendem Bewegen des
Handgriffs 2 in die erste Handgriff-Position, die in Figur
1 gezeigt ist, wird das Abdeckelement 1 wieder mit dem
Behalter 7 arretiert.

Bezugszeichenliste

[0029]
Abdeckelement
Handgriff

1

2

3 Verrastmechanismus
4 Auswurfmechanismus
4

1 StoRel
42  Feder
43  Schrage
44 Auswurfflache
5 Halteplattenverbindungselement

51 Rastnase
6 Staubbeutel
61 Halteplatte

62 Beutelteil
7 Behalter
8 Deckel

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Patentanspriiche
1. Reinigungsstation fir Saugroboter, aufweisend

- einen Behalter (7), der zur Aufnahme eines
Staubbeutels (6) ausgebildet ist, und
- einen Deckel (8), aufweisend:

« ein Abdeckelement (1), das von einer den
Behalter (7) verschlieBenden Position in ei-
ne von dem Behalter (7) abgenommene Po-
sition und umgekehrt bewegbar ist,

« ein Halteplattenverbindungselement (5),
das mit einer Halteplatte (61) eines Staub-
beutels (6) verbindbar ist,

« einen gegeniiber dem Abdeckelement (1)
klappbaren Handgriff (2), der in einer ersten
Handgriff-Position angeordnet ist, wenn
das Abdeckelement (1) in der den Behalter
(7) arretierenden Position angeordnet ist,
und der in einer weiteren Handgriff-Position
angeordnet ist, wenn das Abdeckelement
(1) in der vom Behélter (7) abgenommenen
Position angeordnetist, wobei der Handgriff
(2) einen Auswurfmechanismus (4) auf-
weist, der ausgebildet ist, bei seiner Betati-
gung die Halteplatte (61) von der Halteplat-
tenaufnahme (5) zu trennen, und

« einen Verrastmechanismus (3), der Ver-
rastmittel aufweist, die ausgebildet sind, in
der ersten Handgriff-Position mit dem Be-
halter (7) derart zu verrasten, dass das Ab-
deckelement (1) an dem Behalter (7) arre-
tiertist, so dass das Abdeckelement (1) den
Behalter (7) verschlief3t, und die weiterhin
ausgebildet sind, sich bei Bewegung des
Handgriffs (2) aus der ersten in die weitere
Handgriff-Position von dem Behalter (7) zu
I6sen, so dass das Abdeckelement (1) in
die vom Behalter (7) abgenommene Positi-
on bewegbar ist.

2. Reinigungsstation nach Anspruch 1, dadurch ge-

kennzeichnet, dass der Handgriff (2) in der ersten
Handgriff-Position parallel zu einer Oberflache des
Abdeckelements (1) angeordnet ist.

3. Reinigungsstation nach Anspruch 1 oder2, dadurch

gekennzeichnet, dass der Handgriff (2) und der
Verrastmechanismus (3) derart angeordnet und
ausgebildet sind, dass die Verrastmittel mit dem Be-
halter (7) verrastet werden, wenn das Abdeckele-
ment (1) auf dem Behalter (7) aufliegt und der Hand-
griff (2) in die erste Handgriff-Position (1) bewegt
wird.

4. Reinigungsstation nach einem der vorangehenden

Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der
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Handgriff (2) aus der ersten Handgriff-Position um
45 bis 100° nach oben in die weitere Handgriff-Po-
sition klappbar ist, bezogen auf die betriebsgemalie
Aufstellposition der Reinigungsstation.

Reinigungsstation nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Halteplattenverbindungselement (5) als eine Halt-
plattenaufnahme an einer Unterseite des Abdecke-
lementes (1) ausgebildet ist, bezogen auf die be-
triebsgemalie Aufstellposition der Reinigungsstati-
on.

Reinigungsstation nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Halteplattenaufnahme (5)
eine Rastnase (51) aufweist, die ausgebildet ist, mit
einer Aussparung der Halteplatte (61) mechanisch
verbunden zu werden.

Reinigungsstation nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Verrastmechanismus (3) und/oder der Auswurfme-
chanismus (4) federgelagert ist oder sind.

Reinigungsstation nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Auswurfmechanismus (4) und das Halteplattenver-
bindungselement (5) derart angeordnet und ausge-
bildet sind, dass der Auswurfmechanismus (4) au-
tomatisch in einen betriebsbereiten Zustand versetzt
wird, wenn das Halteplattenverbindungselement (5)
mit der Halteplatte (61) verbunden wird.

Reinigungsstation nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Auswurfmechanismus (4)
weiterhin derart angeordnet und ausgebildet ist,
dass das Abdeckelement (1) und der Behélter (7)
ausschlieRlich verbindbar sind und/oder der Hand-
griff (2) ausschlieBlich in der ersten Handgriff-Posi-
tion anordbar ist, wenn der Auswurfmechanismus
(4) in dem betriebsbereiten Zustand ist.

Reinigungsstation nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Krafteinwirkung zum Abnehmen des Abdeckele-
ments (1) von dem Behalter (7) orthogonal zu einem
Boden verlauft, auf dem der Behalter (7) angeordnet
ist.
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