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(54) ASPIRATEUR ROBOT ÉQUIPÉ D’AU MOINS UN ÉLÉMENT DE NETTOYAGE LATÉRAL FIXE

(57) L’aspirateur robot (2) comprend un corps prin-
cipal (3) comportant une face inférieure (4) qui est con-
figurée pour être orientée vers une surface à nettoyer,
une ouverture d’aspiration (5) débouchant dans la face
inférieure (4) du corps principal (3) et s’étendant trans-
versalement à une direction de déplacement principale
(D) de l’aspirateur robot ; et un premier élément de net-
toyage latéral (16) monté fixe sur une partie avant (31)

du corps principal (3) et situé au voisinage d’un premier
bord latéral (3.11) du corps principal (3), le premier élé-
ment de nettoyage latéral (16) comportant une première
partie de nettoyage (21) qui est flexible et qui est confi-
gurée pour orienter des déchets, qui viennent au contact
de la première partie de nettoyage (21) lorsque l’aspira-
teur robot (2) se déplace selon la direction de déplace-
ment principale (D), vers l’ouverture d’aspiration (5).
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Description

Domaine technique

[0001] La présente invention se rapporte au domaine
des appareils de nettoyage de type aspirateur et, plus
particulièrement au domaine des aspirateurs robots pou-
vant se déplacer de manière autonome sur une surface
à nettoyer et permettant d’aspirer des poussières et des
déchets présents sur la surface à nettoyer, qui peut par
exemple être du carrelage, du parquet, du stratifié, de la
moquette ou un tapis.

Etat de la technique

[0002] Les robots de nettoyage par aspiration, plus
couramment appelés aspirateurs robots, sont devenus
d’un usage commun de nos jours, ceux-ci permettant de
nettoyer des surfaces complètes d’une habitation sans
aucune assistance de l’utilisateur dès l’instant où ces sur-
faces sont planes, c’est-à-dire sur un même niveau. Ils
offrent ainsi un gain de temps considérable aux utilisa-
teurs pour pratiquer d’autres activités.
[0003] Un aspirateur robot comprend de façon
connue :

- un corps principal comportant une face inférieure qui
est configurée pour être orientée vers une surface à
nettoyer, une ouverture d’aspiration débouchant
dans la face inférieure du corps principal et s’éten-
dant transversalement à une direction de déplace-
ment de l’aspirateur robot, et un logement de récep-
tion relié fluidiquement à l’ouverture d’aspiration,

- deux roues motrices montées mobiles en rotation
sur le corps principal et configurées pour rouler sur
la surface à nettoyer,

- une brosse de nettoyage principale montée mobile
en rotation dans le logement de réception autour
d’un axe de rotation qui s’étend transversalement à
la direction de déplacement de l’aspirateur robot,

- une première brosse de nettoyage latérale et une
deuxième brosse de nettoyage latérale situées res-
pectivement au voisinage d’un premier bord latéral
et d’un deuxième bord latéral du corps principal, les
première et deuxièmes brosses de nettoyage laté-
rales étant montées mobiles en rotation sur une par-
tie avant du corps principal respectivement autour
d’un première axe de rotation et d’un deuxième axe
de rotation qui sont verticaux lorsque les deux roues
motrices reposent sur la surface à nettoyer, et

- un mécanisme d’entraînement configuré pour en-
traîner en rotation les première et deuxième brosses
de nettoyage latérales.

[0004] Les première et deuxième brosses de nettoya-
ge latérales permettent de projeter des déchets, présents
par exemple à proximité d’un mur le long duquel se dé-
place l’aspirateur robot, à distance du mur et en particu-
lier sur le trajet de déplacement de l’aspirateur robot de
telle sorte que ce dernier puisse aspirer ces déchets.
[0005] Cependant, une partie des déchets projetés par
les première et deuxième brosses de nettoyage latérales
peut être projetée dans des zones déjà nettoyées par
l’aspirateur robot. Or, ces zones ne seront pas nettoyées
de nouveau par l’aspirateur robot si ce dernier est piloté
selon des déplacements méthodiques, et non pas aléa-
toires. Ainsi, la qualité du nettoyage réalisé par un tel
aspirateur robot peut ne pas être satisfaisante pour un
utilisateur.
[0006] De plus, compte tenu de la vitesse de rotation
relativement rapide des première et deuxième brosses
de nettoyage latérales et du fait que ces dernières sont
amenées à frotter régulièrement contre des obstacles,
les première et deuxième brosses de nettoyage latérales
s’usent rapidement et doivent donc être remplacées ré-
gulièrement.
[0007] En outre, étant donné que certains des compo-
sants mécaniques appartenant au mécanisme d’entraî-
nement précité sont disposés de part et d’autres des deux
extrémités de la brosse de nettoyage principale, les lon-
gueurs de la brosse de nettoyage principale et de l’ouver-
ture d’aspiration sont nécessairement limitées (sauf à
augmenter l’encombrement de l’aspirateur robot, ce qui
n’est pas souhaité), ce qui limite la largeur de la surface
pouvant être nettoyée par l’aspirateur robot lors de cha-
cun de ses déplacements et augmente donc la durée de
nettoyage d’une surface donnée.
[0008] Une telle disposition des composants mécani-
ques appartenant au mécanisme d’entraînement néces-
site également d’écarter la brosse de nettoyage princi-
pale et l’ouverture d’aspiration des bords latéraux du
corps principal, ce qui rend malaisé le nettoyage des sur-
faces situées à proximité immédiate des obstacles ou
des murs rencontrés par l’aspirateur robot.
[0009] De plus, les première et deuxième brosses de
nettoyage latérales sont inefficaces sur les moquettes et
tapis. En effet, seule la brosse de nettoyage principale
permet de battre les fibres d’une moquette ou d’un tapis
et d’aspirer les poussières retenues par ces fibres.
[0010] En outre, des câbles, des lacets ou d’autres élé-
ments allongés et souples sont susceptibles de s’enrou-
ler autour des première et deuxième brosses de nettoya-
ge latérales, ce qui peut nuire au fonctionnement et à
l’intégrité de l’aspirateur robot.

Résumé de l’invention

[0011] La présente invention vise à remédier à ces in-
convénients.
[0012] Le problème technique à la base de l’invention
consiste notamment à fournir un aspirateur robot qui soit
de structure simple et économique, tout en permettant
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un nettoyage efficace, rapide et aisé d’une surface à net-
toyer.
[0013] A cet effet, l’invention a pour objet un aspirateur
robot comprenant :

- un corps principal comportant une face inférieure qui
est configurée pour être orientée vers une surface à
nettoyer, une ouverture d’aspiration débouchant
dans la face inférieure du corps principal et s’éten-
dant transversalement à une direction de déplace-
ment principale de l’aspirateur robot, et un logement
de réception relié fluidiquement à l’ouverture d’aspi-
ration,

- une brosse de nettoyage rotative montée mobile en
rotation dans le logement de réception autour d’un
axe de rotation qui s’étend transversalement à la di-
rection de déplacement principale de l’aspirateur ro-
bot, et

- un premier élément de nettoyage latéral monté sur
une partie avant du corps principal et situé au voisi-
nage d’un premier bord latéral du corps principal, le
premier élément de nettoyage latéral comportant
une première partie de nettoyage qui est flexible.

[0014] Le premier élément de nettoyage latéral est fixe
par rapport au corps principal, et la première partie de
nettoyage est configurée pour orienter des déchets, qui
viennent au contact de la première partie de nettoyage
lorsque l’aspirateur robot se déplace selon la direction
de déplacement principale, vers l’ouverture d’aspiration.
[0015] Une telle configuration du premier élément de
nettoyage latéral, qui est passif, permet d’une part de
simplifier sensiblement l’aspirateur robot, puisqu’aucun
mécanisme d’entraînement apte à entraîner le premier
élément de nettoyage latéral n’est à prévoir, et d’autre
part de réduire significativement la consommation élec-
trique de l’aspirateur robot et la fréquence des rempla-
cements du premier élément de nettoyage latéral. Les
coûts de fabrication et d’utilisation de l’aspirateur robot
selon la présente invention sont donc sensiblement limi-
tés.
[0016] De plus, étant donné que la première partie de
nettoyage est configurée pour orienter vers l’ouverture
d’aspiration des déchets qui sont rencontrés par la pre-
mière partie de nettoyage lorsque l’aspirateur robot se
déplace selon la direction de déplacement principale,
l’aspirateur robot selon la présente invention assure un
nettoyage efficace d’une surface à nettoyer, y compris à
proximité des obstacles rencontrés par l’aspirateur robot.
[0017] En outre, l’absence d’un mécanisme d’entraî-
nement apte à entraîner le premier élément de nettoyage
latéral, et donc de composants mécaniques au voisinage
de l’extrémité respective de la brosse de nettoyage ro-
tative, permet d’augmenter les longueurs de la brosse
de nettoyage rotative et de l’ouverture d’aspiration, et
ainsi de traiter plus rapidement une surface à nettoyer.

[0018] L’aspirateur robot objet de la présente invention
est conçu, comme la majorité des aspirateurs robots,
pour nettoyer efficacement les sols lorsqu’il se déplace
selon une direction de déplacement parallèle à l’axe lon-
gitudinal de l’aspirateur robot et selon un sens de dépla-
cement prédéterminé. La direction de déplacement pa-
rallèle à l’axe longitudinal de l’aspirateur robot et le sens
de déplacement prédéterminé définissent la direction de
déplacement principale précitée de l’aspirateur robot ob-
jet de la présente invention. Ainsi, une partie avant ou
une partie arrière du corps principal de l’aspirateur robot
est identifiée par rapport à la direction de déplacement
principale de l’aspirateur robot.
[0019] L’aspirateur robot peut en outre présenter une
ou plusieurs des caractéristiques suivantes, prises seu-
les ou en combinaison.
[0020] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’aspirateur robot comprend en outre un deuxième élé-
ment de nettoyage latéral monté sur la partie avant du
corps principal et situé au voisinage d’un deuxième bord
latéral du corps principal, le deuxième élément de net-
toyage latéral étant fixe par rapport au corps principal et
comportant une deuxième partie de nettoyage qui est
flexible, les première et deuxième parties de nettoyage
étant configurées pour orienter des déchets, qui viennent
au contact des première et deuxième parties de nettoya-
ge lorsque l’aspirateur robot se déplace selon la direction
de déplacement principale, vers l’ouverture d’aspiration.
[0021] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
distance entre un bord avant de la première partie de
nettoyage et le plan longitudinal médian du corps princi-
pal est supérieure à la distance entre un bord arrière de
la première partie de nettoyage et le plan longitudinal
médian du corps principal. De façon avantageuse, la dis-
tance entre un bord avant de la deuxième partie de net-
toyage et le plan longitudinal médian du corps principal
est supérieure à la distance entre un bord arrière de la
deuxième partie de nettoyage et le plan longitudinal mé-
dian du corps principal.
[0022] Selon un mode de réalisation de l’invention, les
première et deuxième parties de nettoyage convergent
l’une vers l’autre en direction d’une partie arrière du corps
principal. En d’autres termes, les bords avant des pre-
mière et deuxième parties de nettoyage sont distants
d’une première distance de séparation et les bord arrière
des première et deuxième parties de nettoyage sont dis-
tants d’une deuxième distance de séparation qui est in-
férieure à la première distance de séparation. Une telle
configuration des première et deuxième parties de net-
toyage favorise le guidage des déchets rencontrés par
ces dernières vers l’ouverture d’aspiration, ce qui amé-
liore encore l’efficacité de nettoyage de l’aspirateur robot
selon la présente invention. Une telle configuration des
première et deuxième parties de nettoyage permet éga-
lement d’orienter les flux aérauliques sous l’aspirateur
robot depuis l’avant de l’aspirateur robot vers l’ouverture
d’aspiration, ce qui favorise l’aspiration des déchets ren-
contrés par l’aspirateur robot.
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[0023] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
premier élément de nettoyage latéral est allongé et
s’étend globalement selon une première direction d’ex-
tension. De façon avantageuse, le deuxième élément de
nettoyage latéral est allongé et s’étend globalement se-
lon une deuxième direction d’extension. Avantageuse-
ment, les première et deuxième directions d’extension
convergent l’une vers l’autre en direction de la partie ar-
rière du corps principal.
[0024] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage est torsadée selon la pre-
mière direction d’extension. De façon avantageuse, la
deuxième partie de nettoyage est torsadée selon la
deuxième direction d’extension. Une telle configuration
des première et deuxième parties de nettoyage permet
de faire varier l’inclinaison des première et deuxième par-
ties de nettoyage par rapport à l’horizontale, en particulier
d’obtenir un angle d’ouverture élevé des première et
deuxième parties de nettoyage et ce avec des première
et deuxième parties de nettoyage de longueurs réduites.
Ces dispositions permettent notamment de rapprocher
la brosse de nettoyage rotative du bord avant du corps
principal et également de rapprocher les extrémités de
la brosse de nettoyage rotative des bords latéraux du
corps principal, et donc d’améliorer encore l’efficacité de
nettoyage de l’aspirateur robot selon la présente inven-
tion.
[0025] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage présente une forme globa-
lement plate. La première partie de nettoyage peut éga-
lement avoir une forme de paroi ou de bande. De façon
avantageuse, la deuxième partie de nettoyage présente
une forme globalement plate, ou a une forme de paroi
ou de bande.
[0026] Selon un mode de réalisation de l’invention, les
première et deuxième parties de nettoyage sont dispo-
sées de manière symétrique par rapport au plan longitu-
dinal médian du corps principal. Ces dispositions per-
mettent d’améliorer encore l’efficacité de nettoyage de
l’aspirateur robot selon la présente invention.
[0027] Selon un mode de réalisation de l’invention, au
moins une portion de la première partie de nettoyage est
inclinée par rapport à l’horizontale et à la verticale lorsque
l’aspirateur robot repose, en particulier par ses roues mo-
trices, sur une surface horizontale. De façon avantageu-
se, au moins une portion de la deuxième partie de net-
toyage est inclinée par rapport à l’horizontale et à la ver-
ticale lorsque l’aspirateur robot repose, en particulier par
ses roues motrices, sur une surface horizontale.
[0028] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage présente une inclinaison,
par rapport à l’horizontale, qui varie le long de la première
partie de nettoyage. De façon avantageuse, la deuxième
partie de nettoyage présente une inclinaison, par rapport
à l’horizontale, qui varie le long de la deuxième partie de
nettoyage.
[0029] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage présente une inclinaison,

par rapport à l’horizontale, qui augmente en direction du
bord arrière de la première partie de nettoyage. De façon
avantageuse, la deuxième partie de nettoyage présente
une inclinaison, par rapport à l’horizontale, qui augmente
en direction du bord arrière de la deuxième partie de
nettoyage.
[0030] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage comporte une première
portion de paroi avant qui est inclinée vers le bas et la-
téralement vers l’extérieur du corps principal. De façon
avantageuse, la deuxième partie de nettoyage comporte
une deuxième portion de paroi avant qui est inclinée vers
le bas et latéralement vers l’extérieur du corps principal.
[0031] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première portion de paroi avant est formée par une plu-
ralité de poils ou de touffes de poils ou est formée en un
matériau flexible. De façon avantageuse, la deuxième
portion de paroi avant est formée par une pluralité de
poils ou de touffes de poils ou est formée en un matériau
flexible.
[0032] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première portion de paroi avant est inclinée par rapport
à l’horizontale d’un angle d’inclinaison compris entre 30
et 60°, et avantageusement entre 35 et 45°. De façon
avantageuse, la deuxième portion de paroi avant est in-
clinée par rapport à l’horizontale d’un angle d’inclinaison
compris entre 30 et 60°, et avantageusement entre 35
et 45°.
[0033] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage comporte une première
portion de paroi arrière qui est inclinée par rapport à l’ho-
rizontale d’un angle d’inclinaison compris entre 70 et 90°,
avantageusement entre 80 et 90°. De façon avantageu-
se, la deuxième partie de nettoyage comporte une
deuxième portion de paroi arrière qui est inclinée par
rapport à l’horizontale d’un angle d’inclinaison compris
entre 70 et 90°, avantageusement entre 80 et 90°.
[0034] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première portion de paroi arrière est inclinée vers le bas
et latéralement vers l’extérieur du corps principal. De fa-
çon avantageuse, la deuxième portion de paroi arrière
est inclinée vers le bas et latéralement vers l’extérieur
du corps principal.
[0035] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première portion de paroi arrière est située en retrait du
premier bord latéral du corps principal. De façon avan-
tageuse, la deuxième portion de paroi arrière est située
en retrait du deuxième bord latéral du corps principal.
[0036] Selon un mode de réalisation de l’invention, au
moins une portion de la première partie de nettoyage fait
saillie latéralement par rapport au premier bord latéral
du corps principal. De façon avantageuse, au moins une
portion de la deuxième partie de nettoyage fait saillie
latéralement par rapport au deuxième bord latéral du
corps principal. Ces dispositions permettent à l’aspira-
teur robot de pouvoir nettoyer efficacement notamment
des surfaces situées le long de murs, tout en permettant
à l’aspirateur robot de longer ces murs sans entrer en
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contact avec ces derniers.
[0037] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première portion de paroi avant fait saillie latéralement
par rapport au premier bord latéral du corps principal. De
façon avantageuse, la deuxième portion de paroi avant
fait saillie latéralement par rapport au deuxième bord la-
téral du corps principal.
[0038] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
premier élément de nettoyage latéral comporte une pre-
mière partie de fixation qui est fixée dans une première
rainure de réception prévue sur le corps principal, la pre-
mière partie de nettoyage étant supportée par la premiè-
re partie de fixation. De façon avantageuse, le deuxième
élément de nettoyage latéral comporte une deuxième
partie de fixation qui est fixée dans une deuxième rainure
de réception prévue sur le corps principal, la deuxième
partie de nettoyage étant supportée par la deuxième par-
tie de fixation.
[0039] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première rainure de réception s’étend globalement selon
une première direction de rainure. De façon avantageu-
se, la première direction de rainure est inclinée par rap-
port au plan longitudinal médian du corps principal d’un
angle d’inclinaison compris entre 20 et 40°, par exemple
entre 25 et 35°, et avantageusement d’environ 30°.
[0040] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
deuxième rainure de réception s’étend globalement se-
lon une deuxième direction de rainure. De façon avan-
tageuse, la deuxième direction de rainure est inclinée
par rapport au plan longitudinal médian du corps principal
d’un angle d’inclinaison compris entre 20 et 40°, par
exemple entre 25 et 35°, et avantageusement d’environ
30°
[0041] Selon un mode de réalisation de l’invention, les
première et deuxième directions de rainure convergent
l’une vers l’autre en direction de la partie arrière du corps
principal.
[0042] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première et/ou la deuxième direction(s) de rainure
s’étend(ent) sensiblement parallèlement au plan longitu-
dinal médian du corps principal.
[0043] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première et/ou la deuxième rainure(s) de réception
est/sont ménagée(s) sur la face inférieure du corps prin-
cipal ou sur des éléments qui composent le corps prin-
cipal, et par exemple sur un pare-chocs avant de l’aspi-
rateur robot.
[0044] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première rainure de réception est torsadée selon la pre-
mière direction de rainure. De façon avantageuse, la
deuxième rainure de réception est torsadée selon la
deuxième direction de rainure.
[0045] Selon un mode de réalisation de l’invention,
chacune des première et deuxième rainures de réception
présente une paroi de fond qui est plane ou torsadée.
[0046] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’aspirateur robot comporte au moins une première sur-
face de déformation configurée pour déformer le premier

élément de nettoyage latéral, et par exemple la première
partie de nettoyage, de telle sorte qu’au moins une por-
tion de la première partie de nettoyage est inclinée par
rapport à l’horizontale et à la verticale lorsque l’aspirateur
robot repose sur une surface horizontale. De façon avan-
tageuse, l’aspirateur robot comporte au moins une
deuxième surface de déformation configurée pour défor-
mer le deuxième élément de nettoyage latéral, et par
exemple la deuxième partie de nettoyage, de telle sorte
qu’au moins une portion de la deuxième partie de net-
toyage est inclinée par rapport à l’horizontale et à la ver-
ticale lorsque l’aspirateur robot repose sur une surface
horizontale.
[0047] Selon un mode de réalisation de l’invention, l’au
moins une première surface de déformation est configu-
rée pour déformer le premier élément de nettoyage laté-
ral, et par exemple la première partie de nettoyage, de
telle sorte que la première partie de nettoyage présente
une inclinaison, par rapport à l’horizontale, qui varie le
long de la première partie de nettoyage. De façon avan-
tageuse, l’au moins une deuxième surface de déforma-
tion est configurée pour déformer le deuxième élément
de nettoyage latéral, et par exemple la deuxième partie
de nettoyage, de telle sorte que la deuxième partie de
nettoyage présente une inclinaison, par rapport à l’hori-
zontale, qui varie le long de la deuxième partie de net-
toyage.
[0048] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
corps principal comporte un premier organe de déforma-
tion, tel qu’une nervure de déformation, comprenant l’au
moins une première surface de déformation. Le premier
organe de déformation peut par exemple être prévu sur
la face inférieure du corps principal.
[0049] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première rainure de réception comporte l’au moins une
première surface de déformation. De façon avantageu-
se, la deuxième rainure de réception comporte l’au moins
une deuxième surface de déformation.
[0050] Selon un mode de réalisation de l’invention, l’au
moins une première surface de déformation est formée
par la paroi de fond et/ou au moins l’une des parois la-
térales de la première rainure de réception. De façon
avantageuse, l’au moins une deuxième surface de dé-
formation est formée par la paroi de fond et/ou au moins
l’une des parois latérales de la deuxième rainure de ré-
ception.
[0051] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
premier élément de nettoyage latéral est situé à l’avant
de l’axe de rotation de la brosse de nettoyage rotative,
et avantageusement à l’avant du bord avant de l’ouver-
ture d’aspiration.
[0052] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
deuxième élément de nettoyage latéral est situé à l’avant
de l’axe de rotation de la brosse de nettoyage rotative,
et avantageusement à l’avant du bord avant de l’ouver-
ture d’aspiration.
[0053] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
premier élément de nettoyage latéral est disposé en re-
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trait du bord avant du corps principal. De façon avanta-
geuse, le deuxième élément de nettoyage latéral est dis-
posé en retrait du bord avant du corps principal.
[0054] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
premier élément de nettoyage latéral fait saillie de la face
inférieure du corps principal d’une première hauteur de
saillie qui est sensiblement constante le long du premier
élément de nettoyage latéral. De façon avantageuse, le
deuxième élément de nettoyage latéral fait saillie de la
face inférieure du corps principal d’une deuxième hau-
teur de saillie qui est sensiblement constante le long du
deuxième élément de nettoyage latéral et qui est sensi-
blement identique à la première hauteur de saille. Ces
dispositions permettent d’assurer un contact de chacun
des premier et deuxième éléments de nettoyage latéraux
avec un sol à nettoyer sur toute la longueur de la partie
de nettoyage respective parmi les première et deuxième
partie de nettoyage.
[0055] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
premier élément de nettoyage latéral est formé par une
première brosse de nettoyage latérale. De façon avan-
tageuse, le deuxième élément de nettoyage latéral est
formé par une deuxième brosse de nettoyage latérale.
[0056] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage comporte au moins une
première rangée de poils ou de touffes de poils. De façon
avantageuse, la deuxième partie de nettoyage comporte
au moins une deuxième rangée de poils ou de touffes
de poils.
[0057] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage est formée par une premiè-
re lamelle de nettoyage qui est élastiquement déforma-
ble. De façon avantageuse, la deuxième partie de net-
toyage est formée par une deuxième lamelle de nettoya-
ge qui est élastiquement déformable.
[0058] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
corps principal présente, vu de dessus, une forme géné-
rale de D.
[0059] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première partie de nettoyage comporte un premier bord
allongé inférieur qui s’étend sur toute la longueur de la
première partie de nettoyage et qui est configuré pour
être en contact avec une surface à nettoyer lorsque l’as-
pirateur robot repose sur ladite surface à nettoyer. De
façon avantageuse, la deuxième partie de nettoyage
comporte un deuxième bord allongé inférieur qui s’étend
sur toute la longueur de la deuxième partie de nettoyage
et qui est configuré pour être en contact avec la surface
à nettoyer lorsque l’aspirateur robot repose sur ladite sur-
face à nettoyer
[0060] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’extrémité arrière du premier bord allongé inférieur et
une première extrémité de la brosse de nettoyage rota-
tive sont situées sensiblement à une même distance du
premier bord latéral du corps principal. De façon avan-
tageuse, l’extrémité arrière du deuxième bord allongé
inférieur et une deuxième extrémité de la brosse de net-
toyage rotative sont situées sensiblement à une même

distance du deuxième bord latéral du corps principal.
[0061] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’extrémité arrière du premier bord allongé inférieur est
située au voisinage d’une première extrémité de la bros-
se de nettoyage rotative. De façon avantageuse, l’extré-
mité arrière du deuxième bord allongé inférieur est située
au voisinage d’une deuxième extrémité de la brosse de
nettoyage rotative.
[0062] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’extrémité arrière du premier bord allongé inférieur est
située au voisinage d’un premier bord latéral de l’ouver-
ture d’aspiration. De façon avantageuse, l’extrémité ar-
rière du deuxième bord allongé inférieur est située au
voisinage d’un deuxième bord latéral de l’ouverture d’as-
piration.
[0063] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’axe de rotation de la brosse de nettoyage rotative est
sensiblement horizontal lorsque l’aspirateur robot repose
sur une surface horizontale.

Brève description des figures

[0064] On comprendra mieux les buts, aspects et
avantages de la présente invention, d’après la descrip-
tion donnée ci-après d’un mode particulier de réalisation
de l’invention présenté à titre d’exemple non limitatif, en
se référant aux dessins annexés dans lesquels :

[Fig 1] La figure 1 est une vue en perspective de
dessus d’un aspirateur robot selon la présente in-
vention.

[Fig 2] La figure 2 est une vue en perspective de
dessous de l’aspirateur robot de la figure 1.

[Fig 3] La figure 3 est une vue de dessous de l’aspi-
rateur robot de la figure 1.

[Fig 4] La figure 4 est une vue de face de l’aspirateur
robot de la figure 1.

[Fig 5] La figure 5 est une vue éclatée en perspective
de dessous de l’aspirateur robot de la figure 1.

[Fig 6] La figure 6 est une vue à l’échelle agrandi
d’un détail de la figure 3.

[Fig 7] La figure 7 est une vue partielle de dessous
de l’aspirateur robot de la figure 1.

[Fig 8] La figure 8 est une vue partielle en perspective
de dessous de l’aspirateur robot de la figure 1.

[Fig 9] La figure 9 est une vue à l’échelle agrandi
d’un détail de la figure 4.

[Fig 10] La figure 10 est une vue à l’échelle agrandi
d’un détail de la figure 4.
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[Fig 11] La figure 11 est une vue en perspective d’un
premier mode de réalisation d’un premier élément
de nettoyage appartenant à l’aspirateur robot de la
figure 1.

[Fig 12] La figure 12 est une vue en perspective d’un
deuxième mode de réalisation d’un premier élément
de nettoyage appartenant à l’aspirateur robot de la
figure 1.

Description détaillée

[0065] Seuls les éléments nécessaires à la compré-
hension de l’invention sont représentés. Pour faciliter la
lecture des dessins, les mêmes éléments portent les mê-
mes références d’une figure à l’autre.
[0066] On notera que dans ce document, les termes
"horizontal", "vertical", "inférieur", "supérieur", "hauteur",
"haut, "dessus" employés pour décrire l’aspirateur robot
ou le corps principal font références à l’aspirateur robot
en situation d’usage lorsqu’il repose par ses roues sur
un sol à nettoyer qui est plat et horizontal.
[0067] Les figures 1 à 12 représentent un aspirateur
robot 2 configuré pour se déplacer de manière autonome
sur une surface à nettoyer.
[0068] L’aspirateur robot 2 comprend un corps princi-
pal 3 comportant une face inférieure 4 qui est configurée
pour être orientée vers la surface à nettoyer, et une
ouverture d’aspiration 5 qui débouche dans la face infé-
rieure 4 du corps principal 3. L’ouverture d’aspiration 5
est allongée et s’étend transversalement, et plus parti-
culièrement perpendiculairement, à une direction de dé-
placement principale D de l’aspirateur robot 2. De façon
avantageuse, l’ouverture d’aspiration 5 présente une for-
me globalement rectangulaire, et comporte ainsi un bord
avant 5.1 et un bord arrière 5.2 qui sont sensiblement
parallèles.
[0069] Le corps principal 3 comprend en outre un lo-
gement de réception 6 qui est relié fluidiquement à
l’ouverture d’aspiration 5.
[0070] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, la partie avant 31 du corps principal 3 présente,
vue de dessus, une forme globalement rectangulaire et
la partie arrière 32 du corps principal 3 présente, vue de
dessus, une forme globalement semi-circulaire. Ainsi, le
corps principal 3 présente, vu de dessus, une forme gé-
nérale de D. Toutefois, le corps principal 3 pourrait pré-
senter, vu de dessus, une toute autre forme, et par exem-
ple une forme circulaire ou rectangulaire.
[0071] L’aspirateur robot 2 comprend de plus une bros-
se de nettoyage rotative 7 montée mobile en rotation
dans le logement de réception 6 autour d’un axe de ro-
tation A qui s’étend transversalement, et plus particuliè-
rement perpendiculairement, à la direction de déplace-
ment principale D. De façon avantageuse, l’axe de rota-
tion A de la brosse de nettoyage rotative 7 est sensible-
ment horizontal lorsque l’aspirateur robot 2 repose sur
une surface horizontale.

[0072] L’aspirateur robot 2 comprend également un
mécanisme d’entraînement (non visible sur les figures)
qui est configuré pour entraîner en rotation la brosse de
nettoyage rotative 7 autour de l’axe de rotation A.
[0073] Comme montré plus particulièrement sur la fi-
gure 3, l’aspirateur robot 2 comprend deux roues motri-
ces 8 qui sont montées mobiles en rotation par rapport
au corps principal 3, et qui présentent des axes de rota-
tion B sensiblement parallèles, et avantageusement con-
fondus.
[0074] Les deux roues motrices 8 sont configurées
pour faire saillie de la face inférieure 4 du corps principal
3, et sont disposées de part et d’autre du plan longitudinal
médian P du corps principal 3. De façon avantageuse,
les deux roues motrices 8 sont disposées de manière
symétrique par rapport au plan longitudinal médian P du
corps principal 3.
[0075] Les deux roues motrices 8 sont avantageuse-
ment motorisées indépendamment l’une de l’autre. Ainsi,
l’aspirateur robot 2 comprend deux mécanismes d’en-
traînement en rotation 9 logés dans le corps principal 3
et configurés chacun pour entraîner en rotation une roue
motrice respective par les deux roues motrices 8. Cha-
que mécanisme d’entraînement en rotation 9 comporte
un moteur d’entraînement couplé en rotation à la roue
motrice respective et disposé par exemple dans une par-
tie latérale respective du corps principal 3 ou dans la
partie arrière 32 du corps principal 3. Selon la commande
des deux moteurs d’entraînement précités, le corps prin-
cipal 3 peut pivoter à gauche, à droite ou sur lui-même,
avancer ou encore reculer.
[0076] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, l’aspirateur robot 2 comporte des roues addition-
nelles 11 montées libres en rotation par rapport au corps
principal 3 et disposées sur la partie avant 31 du corps
principal 3, et par exemple entre un bord avant 3.10 du
corps principal 3 et le bord avant 5.1 de l’ouverture d’as-
piration 5. De façon avantageuse, les roues additionnel-
les sont au nombre de deux et sont disposées de manière
symétrique par rapport au plan longitudinal médian P du
corps principal 3.
[0077] L’aspirateur robot 2 comprend en outre une uni-
té d’aspiration (non visible sur les figures) qui est logée
dans le corps principal 3. L’unité d’aspiration comprend
un moteur électrique et un ventilateur couplé au moteur
électrique pour générer un flux d’air à travers l’ouverture
d’aspiration 5 et le logement de réception.
[0078] L’aspirateur robot 2 comprend également un
dispositif de collecte de déchets (non visible sur les figu-
res) qui est disposé en amont de l’unité d’aspiration et
qui est traversé par le flux d’air généré par le ventilateur
lorsque l’aspirateur robot 2 est en fonctionnement.
[0079] L’aspirateur robot 2 comporte également une
batterie d’alimentation 15 configurée pour alimenter élec-
triquement les différents composants électriques logés
dans le corps principal 3. De façon avantageuse, la bat-
terie d’alimentation 15 est rechargeable et est logée dans
le corps principal 3.
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[0080] L’aspirateur robot 2 comprend de plus un dis-
positif de commande 13 qui est configuré pour comman-
der le fonctionnement de l’aspirateur robot 2, et en par-
ticulier pour commander les déplacements du corps prin-
cipal 3 par exemple selon des déplacements aléatoires
ou méthodiques.
[0081] Le dispositif de commande 13 est notamment
configuré pour commander les mécanismes d’entraîne-
ment en rotation précités à partir de données reçues de
différents capteurs disposés sur le corps principal 3, tels
que des capteurs de proximité, des capteurs de contact
et/ou des capteurs de chute. Le dispositif de commande
13 peut par exemple comporter une carte électronique
configurée pour recevoir et traiter ces différentes don-
nées.
[0082] L’aspirateur robot 2 comporte en outre un émet-
teur/récepteur 14 qui est configuré pour communiquer
avec une station d’accueil configurée pour accueillir l’as-
pirateur robot 2, notamment lors des phases de recharge
de la batterie d’alimentation 15 de ce dernier.
[0083] Comme montré sur la figure 2, l’aspirateur robot
2 comprend un premier élément de nettoyage latéral 16
et un deuxième élément de nettoyage latéral 17 qui sont
fixes par rapport au corps principal 3. Les premier et
deuxièmes éléments de nettoyage latéraux 16, 17 sont
situés sur la partie avant 31 du corps principal 3 et sont
disposés respectivement au voisinage d’un premier bord
latéral 3.11 et d’un deuxième bord latéral 3.12 du corps
principal 3. De façon avantageuse, les premier et deuxiè-
me éléments de nettoyage latéraux 16, 17 sont situés à
l’avant du bord avant 5.1 de l’ouverture d’aspiration 5, et
sont disposés en retrait du bord avant 3.10 du corps prin-
cipal 3.
[0084] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, les premier et deuxièmes éléments de nettoyage
latéraux 16, 17 sont disposés de manière symétrique par
rapport au plan longitudinal médian P du corps principal
3.
[0085] De façon avantageuse, le premier élément de
nettoyage latéral 16 fait saillie de la face inférieure 4 du
corps principal 3 d’une première hauteur de saillie qui
est sensiblement constante le long du premier élément
de nettoyage latéral 16, et le deuxième élément de net-
toyage latéral 17 fait saillie de la face inférieure 4 du corps
principal 3 d’une deuxième hauteur de saillie qui est sen-
siblement constante le long du deuxième élément de net-
toyage latéral 17 et qui est sensiblement identique à la
première hauteur de saille.
[0086] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, les premier et deuxième éléments de nettoyage
latéraux sont allongés et s’étend globalement respecti-
vement selon une première direction d’extension DE1 et
une deuxième direction d’extension DE2.
[0087] Le premier élément de nettoyage latéral 16
comporte une première partie de fixation 18 qui est al-
longée et qui est fixée dans une première rainure de ré-
ception 19 prévue sur le corps principal 3, et une première
partie de nettoyage 21 qui est fixée à la première partie

de fixation 18 et qui fait saillie hors de la première rainure
de réception 19. De façon similaire, le deuxième élément
de nettoyage latéral 17 comporte une deuxième partie
de fixation 22 qui est allongée et qui est fixée dans une
deuxième rainure de réception 23 prévue sur le corps
principal 3, et une deuxième partie de nettoyage 24 qui
est fixée à la deuxième partie de fixation 22 et qui fait
saillie hors de la deuxième rainure de réception 23. De
façon avantageuse, les première et deuxième directions
d’extension DE1, DE2 sont respectivement définies par
les directions d’extension des première et deuxième par-
ties de fixation 18, 22.
[0088] De façon avantageuse, chacune des première
et deuxième parties de nettoyage 21, 24 est flexible et
présente une forme globalement plate.
[0089] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, chacune des première et deuxième rainures de
réception 19, 23 présente une section transversale en T,
et chacune des première et deuxième parties de fixation
18, 22 présente une section transversale globalement
rectangulaire. Toutefois, les première et deuxième rai-
nures de réception 19, 23 et les première et deuxième
parties de fixation 18, 22 pourraient présenter des sec-
tions transversales de toutes autres formes.
[0090] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures 1 à 12, les première et deuxième rainures de ré-
ception 19, 23 sont ménagées sur la face inférieure 4 du
corps principal 3, et s’étendent globalement respective-
ment selon des première et deuxième directions de rai-
nure DR1, DR2 qui convergent l’une vers l’autre en di-
rection de la partie arrière 32 du corps principal 3. Les
première et deuxième directions de rainure DR1, DR2
sont respectivement inclinées par rapport au plan longi-
tudinal médian P du corps principal 3 d’un angle d’incli-
naison β1 et d’un angle d’inclinaison β2 qui sont chacun
compris entre 20 et 40°, par exemple entre 25 et 35°, et
avantageusement d’environ 30°.
[0091] Comme montré plus particulièrement sur la fi-
gure 3, les première et deuxième parties de nettoyage
21, 24 sont allongées et convergent l’une vers l’autre en
direction de la partie arrière 32 du corps principal 3. En
d’autres termes, les bords avant 210, 240 des première
et deuxième parties de nettoyage 21, 24 sont distants
d’une première distance de séparation et les bord arrière
211, 241 des première et deuxième parties de nettoyage
21, 24 sont distants d’une deuxième distance de sépa-
ration qui est inférieure à la première distance de sépa-
ration.
[0092] Ainsi, les première et deuxième parties de net-
toyage 21, 24 sont configurées pour orienter et guider
des déchets, qui viennent au contact de l’une ou l’autre
des première et deuxième parties de nettoyage 21, 24,
vers l’ouverture d’aspiration 5 lorsque l’aspirateur robot
2 se déplace selon la direction de déplacement principale
D.
[0093] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures 1 à 12, les première et deuxième directions d’ex-
tension DE1, DE2 sont sensiblement horizontales lors-
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que l’aspirateur robot 2 repose, par ses roues motrices
8, sur une surface horizontale. Toutefois, chacune des
première et deuxième directions d’extension DE1, DE2
pourrait être inclinée par rapport à l’horizontale par exem-
ple d’un angle d’inclinaison compris entre 6 20°, et avan-
tageusement 6 10°. Chacune des première et deuxième
directions d’extension DE1, DE2 est avantageusement
inclinée par rapport au plan longitudinal médian P du
corps principal 3 d’un angle d’inclinaison compris entre
20 et 40°, par exemple entre 25 et 35°, et avantageuse-
ment d’environ 30°.
[0094] Les première et deuxième directions d’exten-
sion DE1, DE2 peuvent être respectivement sensible-
ment parallèles aux première et deuxième directions de
rainure DR1, DR2, ou être légèrement inclinées respec-
tivement par rapport aux première et deuxième directions
de rainure DR1, DR2.
[0095] Les première et deuxième parties de nettoyage
21, 24 peuvent respectivement être formées par une pre-
mière lamelle de nettoyage et une deuxième lamelle de
nettoyage qui sont élastiquement déformables (voir no-
tamment les figures 2, 3, 6 et 11). Cependant, selon une
variante de réalisation de l’invention, les première et
deuxième parties de nettoyage 21, 24 peuvent être for-
mées respectivement par une ou plusieurs première(s)
rangée(s) de poils ou de touffes de poils s’étendant selon
la première direction d’extension DE1 et une ou plusieurs
deuxième(s) rangée(s) de poils ou de touffes de poils
s’étendant selon la deuxième direction d’extension DE2
(voir notamment les figures 4, 7, 9, 10 et 12). Selon une
telle variante de réalisation de l’invention, les premier et
deuxième éléments de nettoyage latéraux 16, 17 forment
alors des première et deuxième brosses de nettoyage
latérales qui sont fixes par rapport au corps principal 3.
[0096] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, les première et deuxième parties de nettoyage
21, 24 sont torsadées respectivement selon les première
et deuxième directions d’extension DE1, DE2, de telle
sorte que la première partie de nettoyage 21 présente
une inclinaison, par rapport à l’horizontale, qui varie le
long de la première partie de nettoyage 21, et de telle
sorte que la deuxième partie de nettoyage 24 présente
une inclinaison, par rapport à l’horizontale, qui varie le
long de la deuxième partie de nettoyage 24. De façon
avantageuse, les première et deuxième parties de net-
toyage 21, 24 sont torsadées de telle sorte que l’inclinai-
son de la première partie de nettoyage 21, par rapport à
l’horizontale, augmente en direction du bord arrière 211
de la première partie de nettoyage 21, et de telle sorte
que l’inclinaison de la deuxième partie de nettoyage 24,
par rapport à l’horizontale, augmente en direction du bord
arrière 241 de la deuxième partie de nettoyage 24.
[0097] Comme montré sur les figures 9 et 10, la pre-
mière partie de nettoyage 21 comporte une première por-
tion de paroi avant 21.1 qui est inclinée vers le bas et
latéralement vers l’extérieur du corps principal 3, et la
deuxième partie de nettoyage 24 comporte une deuxiè-
me portion de paroi avant 24.1 qui est inclinée vers le

bas et latéralement vers l’extérieur du corps principal 3.
Les première et deuxième portions avant 21.1, 24.1 sont
respectivement inclinées par rapport à l’horizontale d’un
angle d’inclinaison α1 et d’un angle d’inclinaison a2 qui
sont chacun compris entre 30 et 60°, et avantageuse-
ment entre 35 et 45°.
[0098] Comme montré sur les figures 9 et 10, la pre-
mière partie de nettoyage 21 comporte une première por-
tion de paroi arrière 21.2 qui est inclinée par rapport à
l’horizontale d’un angle d’inclinaison a3 compris entre 70
et 90°, avantageusement entre 80 et 90°, et la deuxième
partie de nettoyage 24 comporte une deuxième portion
de paroi arrière 24.2 qui est également inclinée par rap-
port à l’horizontale d’un angle d’inclinaison a4 compris
entre 70 et 90°, avantageusement entre 80 et 90°. De
façon avantageuse, la première portion de paroi arrière
21.2 est inclinée vers le bas et latéralement vers l’exté-
rieur du corps principal 3, et la deuxième portion de paroi
arrière 24.2 est inclinée vers le bas et latéralement vers
l’extérieur du corps principal 3.
[0099] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, la première portion de paroi avant 21.1 fait saillie
latéralement par rapport au premier bord latéral 3.11 du
corps principal 3 et la première portion de paroi arrière
21.2 est située en retrait du premier bord latéral 3.11 du
corps principal 3. De façon similaire, la deuxième portion
de paroi avant 24.1 fait saillie latéralement par rapport
au deuxième bord latéral 3.12 du corps principal 3, et la
deuxième portion de paroi arrière 24.2 est située en re-
trait du deuxième bord latéral 3.12 du corps principal 3.
[0100] De façon avantageuse, la première partie de
fixation 18 est située en retrait du premier bord latéral
3.11 du corps principal 3, et la deuxième partie de fixation
22 est également située en retrait du deuxième bord la-
téral 3.12 du corps principal 3. Ces dispositions permet-
tent d’éviter que les première et deuxième parties de fixa-
tion 18, 22, qui sont généralement plus rigides que les
première et deuxième parties de nettoyage 21, 24, en-
trent en contact avec les obstacles rencontrés par l’as-
pirateur robot, et dégradent ces obstacles ou bloquent
l’aspirateur robot.
[0101] Comme montré sur la figure 3, la première par-
tie de nettoyage 21 comporte un premier bord allongé
inférieur 25 qui s’étend sur toute la longueur de la pre-
mière partie de nettoyage 21 et qui est configuré pour
être en contact avec une surface à nettoyer lorsque l’as-
pirateur robot 2 repose sur la surface à nettoyer, et la
deuxième partie de nettoyage 24 comporte un deuxième
bord allongé inférieur 26 qui s’étend sur toute la longueur
de la deuxième partie de nettoyage 24 et qui est configuré
pour être en contact avec la surface à nettoyer lorsque
l’aspirateur robot 2 repose sur ladite surface à nettoyer.
[0102] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, l’extrémité arrière du premier bord allongé infé-
rieur 25 et une première extrémité 7.1 de la brosse de
nettoyage rotative 7 sont situées sensiblement à une mê-
me distance du premier bord latéral 3.11 du corps prin-
cipal 3, et l’extrémité arrière du deuxième bord allongé
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inférieur 26 et une deuxième extrémité 7.2 de la brosse
de nettoyage rotative 7 sont situées sensiblement à une
même distance du deuxième bord latéral 3.12 du corps
principal 3. De façon avantageuse, l’extrémité arrière du
premier bord allongé inférieur 25 est située au voisinage
de la première extrémité 7.1 de la brosse de nettoyage
rotative 7, et l’extrémité arrière du deuxième bord allongé
inférieur 26 est située au voisinage de la deuxième ex-
trémité 7.2 de la brosse de nettoyage rotative 7.
[0103] Comme indiqué précédemment, les première
et deuxième parties de nettoyage 21, 24 sont torsadées
respectivement selon les première et deuxième direc-
tions d’extension DE1, DE2. Une telle torsion des pre-
mière et deuxième parties de nettoyage 21, 24 peut être
obtenue de diverses façons.
[0104] A cet effet, l’aspirateur robot 2 peut par exemple
comporter une ou plusieurs première(s) surface(s) de
déformation configurée(s) pour déformer le premier élé-
ment de nettoyage latéral 16 de telle sorte que la pre-
mière partie de nettoyage 21 soit torsadée selon la pre-
mière direction d’extension DE1 et présente donc une
inclinaison, par rapport à l’horizontale, qui varie le long
de la première partie de nettoyage 21, et une ou plusieurs
deuxième(s) surface(s) de déformation configurée(s)
pour déformer le deuxième élément de nettoyage latéral
17 de telle sorte que la deuxième partie de nettoyage 24
soit torsadée selon la deuxième direction d’extension
DE2 et présente donc une inclinaison, par rapport à l’ho-
rizontale, qui varie le long de la deuxième partie de net-
toyage 24.
[0105] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures 1 à 12, la paroi de fond et les parois latérales de
la première rainure de réception 19 sont torsadées et
forment ainsi les premières surfaces de déformation pré-
citées, et la paroi de fond et les parois latérales de la
deuxième rainure de réception 23 sont torsadées et for-
ment ainsi les deuxièmes surfaces de déformation pré-
citées.
[0106] Selon une variante de réalisation de l’invention
non représentée sur les figures, la paroi de fond de cha-
cune des première et deuxième rainures de réception
19, 23 pourrait être planes, et seules les parois latérales
de la première rainure de réception 19 pourraient former
les premières surfaces de déformation précitées et seu-
les les parois latérales de la deuxième rainure de récep-
tion 23 pourraient former les deuxièmes surfaces de dé-
formation précitées. Selon encore une autre variante de
réalisation de l’invention non représentée sur les figures,
l’aspirateur robot 2 pourrait comporter une unique pre-
mière surface de déformation qui serait formée par l’une
des parois latérales de la première rainure de réception
19 et une unique deuxième surface de déformation qui
serait formée par l’une des parois latérales de la deuxiè-
me rainure de réception 23.
[0107] Selon une autre variante de réalisation de l’in-
vention non représentée sur les figures, le corps principal
3 pourrait comporter un premier organe de déformation,
tel qu’une nervure de déformation, qui est prévu sur la

face inférieure 4 du corps principal 3 et qui comprend
une première surface de déformation, et un deuxième
organe de déformation, tel qu’une nervure de déforma-
tion, qui est prévu sur la face inférieure 4 du corps prin-
cipal 3 et qui comprend une deuxième surface de défor-
mation.
[0108] Selon une autre variante de réalisation de l’in-
vention, l’aspirateur robot 2 pourrait être dépourvu de
première et deuxième surface de déformation, et les pre-
mière et deuxième parties de nettoyage 21, 24 pourraient
être conformées de manière à être torsadées.
[0109] Selon un mode de réalisation de l’invention non
représenté sur les figures, l’extrémité arrière du premier
bord allongé inférieur 25 pourrait être située au voisinage
d’un premier bord latéral de l’ouverture d’aspiration 5, et
l’extrémité arrière du deuxième bord allongé inférieur 26
pourrait être située au voisinage d’un deuxième bord la-
téral de l’ouverture d’aspiration 5.
[0110] Selon un mode de réalisation non représenté
sur les figures, les première et deuxième parties de net-
toyage 21, 24 pourraient être planes (et non pas torsa-
dées) et présenter chacune une inclinaison, par rapport
à l’horizontale, qui serait constante le long de la direction
respective parmi les première et deuxième directions
d’extension DE1, DE2.
[0111] Selon un autre mode de réalisation non repré-
senté sur les figures, les première et deuxième rainures
de réception 19, 23 pourraient être sensiblement paral-
lèles au plan longitudinal médian P du corps principal 3.
[0112] Bien entendu, l’invention n’est nullement limitée
au mode de réalisation décrit et illustré qui n’a été donné
qu’à titre d’exemple. Des modifications restent possibles,
notamment du point de vue de la constitution des divers
éléments ou par substitution d’équivalents techniques,
sans sortir pour autant du domaine de protection de l’in-
vention.

Revendications

1. Aspirateur robot (2) comprenant :

- un corps principal (3) comportant une face in-
férieure (4) qui est configurée pour être orientée
vers une surface à nettoyer, une ouverture d’as-
piration (5) débouchant dans la face inférieure
(4) du corps principal (3) et s’étendant transver-
salement à une direction de déplacement prin-
cipale (D) de l’aspirateur robot, et un logement
de réception (6) relié fluidiquement à l’ouverture
d’aspiration (5),
- une brosse de nettoyage rotative (7) montée
mobile en rotation dans le logement de réception
(6) autour d’un axe de rotation (A) qui s’étend
transversalement à la direction de déplacement
principale (D) de l’aspirateur robot (2), et
- un premier élément de nettoyage latéral (16)
monté sur une partie avant (31) du corps prin-
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cipal (3) et situé au voisinage d’un premier bord
latéral (3.11) du corps principal (3), le premier
élément de nettoyage latéral (16) comportant
une première partie de nettoyage (21) qui est
flexible,

dans lequel le premier élément de nettoyage latéral
(16) est fixe par rapport au corps principal (3), et en
ce que la première partie de nettoyage (21) est con-
figurée pour orienter des déchets, qui viennent au
contact de la première partie de nettoyage (21) lors-
que l’aspirateur robot (2) se déplace selon la direc-
tion de déplacement principale (D), vers l’ouverture
d’aspiration (5),
caractérisé en ce que la première partie de net-
toyage (21) présente une inclinaison, par rapport à
l’horizontale, qui varie le long de la première partie
de nettoyage (21)

2. Aspirateur robot (2) selon la revendication 1, dans
lequel la distance entre un bord avant de la première
partie de nettoyage (21) et le plan longitudinal mé-
dian (P) du corps principal (3) est supérieure à la
distance entre un bord arrière de la première partie
de nettoyage (21) et le plan longitudinal médian (P)
du corps principal (3).

3. Aspirateur robot (2) selon la revendication 1 ou 2,
dans lequel le premier élément de nettoyage latéral
(16) est allongé et s’étend globalement selon une
première direction d’extension (DE1).

4. Aspirateur robot (2) selon la revendication 3, dans
lequel la première partie de nettoyage (21) est tor-
sadée selon la première direction d’extension (DE1).

5. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 4, dans lequel la première partie de
nettoyage (21) présente une forme globalement pla-
te.

6. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 5, dans lequel au moins une portion
de la première partie de nettoyage (21) est inclinée
par rapport à l’horizontale et à la verticale lorsque
l’aspirateur robot (2) repose sur une surface horizon-
tale.

7. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 6, dans lequel la première partie de
nettoyage (21) comporte une première portion de
paroi avant (21.1) qui est inclinée vers le bas et la-
téralement vers l’extérieur du corps principal (3).

8. Aspirateur robot (2) selon la revendication 7, dans
lequel la première portion de paroi avant (21.1) est
inclinée par rapport à l’horizontale d’un angle d’incli-
naison (α1) compris entre 30 et 60°.

9. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 8, dans lequel la première partie de
nettoyage (21) comporte une première portion de
paroi arrière (21.2) qui est inclinée par rapport à l’ho-
rizontale d’un angle d’inclinaison (a3) compris entre
70 et 90°.

10. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 9, dans lequel au moins une portion
de la première partie de nettoyage (21) fait saillie
latéralement par rapport au premier bord latéral
(3.11) du corps principal (3).

11. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 10, dans lequel le premier élément
de nettoyage latéral (16) comporte une première par-
tie de fixation (18) qui est fixée dans une première
rainure de réception (19) prévue sur le corps princi-
pal (3), la première partie de nettoyage (21) étant
supportée par la première partie de fixation (18).

12. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 11, dans lequel le premier élément
de nettoyage latéral (16) est situé à l’avant de l’axe
de rotation de la brosse de nettoyage rotative.

13. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 12, dans lequel le premier élément
de nettoyage latéral (16) est formé par une première
brosse de nettoyage latérale.

14. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 12, dans lequel la première partie
de nettoyage (21) est formée par une première la-
melle de nettoyage qui est élastiquement déforma-
ble.

15. Aspirateur robot (2) selon l’une quelconque des re-
vendications 1 à 14, lequel comprend en outre un
deuxième élément de nettoyage latéral (17) monté
sur la partie avant (31) du corps principal (3) et situé
au voisinage d’un deuxième bord latéral (3.12) du
corps principal (3), le deuxième élément de nettoya-
ge latéral (17) étant fixe par rapport au corps principal
(3) et comportant une deuxième partie de nettoyage
(24) qui est flexible, les première et deuxième parties
de nettoyage (21, 24) étant configurées pour orienter
des déchets, qui viennent au contact des première
et deuxième parties de nettoyage (21, 24) lorsque
l’aspirateur robot (2) se déplace selon la direction de
déplacement principale (D), vers l’ouverture d’aspi-
ration (5).

16. Aspirateur robot (2) selon la revendication 15, dans
lequel les première et deuxième parties de nettoyage
(21, 24) convergent l’une vers l’autre en direction
d’une partie arrière (32) du corps principal (3).
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