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UND AUS EINEM WAGEN

(57)  Die Erfindung betrifft einen Wagen (1) zur Ver-
stauung, Entleerung und Energieversorgung von Reini-
gungsrobotern (R), aufweisend

- eine Energieversorgungseinheit, die ausgebildetist, mit
einem Stromnetz verbunden zu werden,

- Staufacher (2) zum Verstauen der Reinigungsroboter
(R), wobei jedes Staufach (2) einen Ladekontakt (L) auf-
weist, der ausgebildet ist, mit einem in dem entsprechen-
den Staufach (2) angeordneten Reinigungsroboter (R)
kontaktiert zu werden, um den Reinigungsroboter (R)
mittels der Energieversorgungseinheit mit Energie zu
versorgen,

- Transportrader (4), die ausgebildet sind, den Wagen
(1) dber einen Untergrund (U) zu bewegen,

-ein Absaugsystem (A), das eine klappbare Absaugplatt-

WAGEN UND VERFAHREN ZUM EIN- UND AUSBRINGEN VON REINIGUNGSROBOTERN IN

form (13) aufweist und ausgebildet ist, einen der Reini-
gungsroboter (R) zu entleeren, wenn er auf der Absaug-
plattform (13) angeordnet ist,
- ein Liftsystem (LI) mit einem klappbaren Aufnahmee-
lement (12), wobei das Liftsystem (LI) ausgebildet ist, die
Reinigungsroboter (R) einzeln mittels des Aufnahmee-
lementes (12) in seinem ausgeklappten Zustand zu den
Staufachern (2) und von den Staufacher (2) weg zu trans-
portieren, und
- mindestens ein Turelement (7), das derart anordbar ist,
dass es das klappbare Aufnahmeelement (12) und die
klappbare Absaugplattform (13) verschlieRt oder freilegt.
Ferner betrifft die Erfindung ein entsprechendes Ver-
fahren zum Ein-und Ausbringen von Reinigungsrobotern
(R) in und aus einem Wagen (1).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Wagen und ein Ver-
fahren zum Ein- und Ausbringen von Reinigungsrobotern
in den und aus dem Wagen. Insbesondere betrifft die
Erfindung einen Wagen zum Verstauen bzw. Lagern von
Reinigungsrobotern und ein Verfahren zum Ein- und
Ausbringen von Reinigungsrobotern in den und aus dem
Wagen.

[0002] Insbesondere zur Reinigung grélRerer gewerb-
licher Bodenflachen wie bspw. Verkaufsflachen in Mo-
dehausern wird ein Reinigungssystem eingesetzt, das
eine Flotte mehrerer autonomer bzw. selbstfahrender
Reinigungsroboter und eine oder mehrere Basisstatio-
nen aufweist, die zur Entleerung und Energieversorgung
der Reinigungsroboter ausgebildet ist oder sind. Hierbei
ergeben sichfolgende Probleme: In der nicht aktiven Rei-
nigungszeit, in der die Reinigungsroboter keine Reini-
gungsaufgaben durchfiihren, nimmt eine Flotte bzw.
nehmen die einzelnen Reinigungsroboter der Flotte samt
ihrer Basisstation(en) viel Platz in Anspruch. Im gewerb-
lichen Anwendungskontext ist dieser hohe Platzan-
spruch des Reinigungssystems problematisch. So stellt
insbesondere auf Verkaufsflachen jeder belegte Qua-
dratmeter einen direkten Eingriff in die Wirtschaftlichkeit
des betreffenden Geschafts dar. Zudem kann das Wa-
renbild durch die umherstehenden Roboter negativ be-
eintrachtigt werden. Weiterhin besteht die Gefahr, dass
aullerhalb der aktiven Reinigungszeit Roboter gestohlen
oder beschadigt werden.

[0003] Aus der DE 10 2019 110 539 A1 ist eine Reini-
gungsstation in Form eines Roboters zum Transport von
selbstfahrenden Reinigungsrobotern mit einer Antriebs-
einrichtung zum autonomen Verfahren tber eine Boden-
flache bekannt. Der Roboter weist eine Sensoreinrich-
tung zum Erfassen seiner Umgebung, eine Lagereinrich-
tung flr die Reinigungsroboter und eine Bewegungsein-
richtung zum Bewegen des Reinigungsroboter auf, die
so ausgebildet ist, dass sie einen der Reinigungsroboter
von der Bodenflache aufnehmen kann und in die Lage-
reinrichtung des Roboters einstellen kann. Nachteilig ist
hierbei, dass der Roboter nicht einfach manuell an einen
Einsatzort geschoben werden kann. Insbesondere istein
Transport dieses Roboters tber mehrere Etagen ohne
vorhandenen Fahrstuhl nicht méglich. Die Einsatzflexi-
bilitdt und -vielfalt des Roboters wird dadurch stark be-
schrankt. Zudem ist der Roboter sehr kostenintensiv und
damit fiir den Einsatz in der kostensensiblen Reinigungs-
branche nicht gut geeignet.

[0004] Der Erfindung stellt sich somit das Problem, ei-
nen eine Reinigungsstation bereitzustellen, die eine ho-
he Einsatzflexibilitdt und -vielfalt bei einfachster Bedie-
nung aufweist, kostenguinstig ist, und deren Reinigungs-
roboter vor duBeren Einflissen bei Inaktivitdt geschiitzt
sind.

[0005] Erfindungsgemal wird dieses Problem durch
einen Wagen mit den Merkmalen des Patentanspruchs
1 und ein Verfahren mit den Merkmalen des Patentan-
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spruchs 11 geldst. Vorteilhafte Ausgestaltungen und
Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich aus den
nachfolgenden Unteranspriichen.

[0006] Die mit der Erfindung erreichbaren Vorteile be-
stehen darin, dass die Reinigungsroboter in dem Wagen
sicher verstaut und mittels einer Tur vor dufReren Einflis-
sen geschutzt sind. Zudem ist der Wagen kostenguinstig,
weil er sich manuell mittels des Handgriffs bewegen
lasst. Elektrische Antriebsvorrichtungen sind zur Bewe-
gung des Wagens nicht notwendig. Dadurch ist der Wa-
gen kostengulinstig und kann leicht und flexibel von Rei-
nigungspersonal an Einsatzorte gebracht werden. Das
Umpositionieren des Wagens erfordert keine Multipor-
troboters spezielle Bedien-Fahigkeiten. Zudem ist der
Wagen weniger anfallig gegenlber Fehlern wie bei-
spielsweise Softwareproblemen. Positions- und Rich-
tungsangaben beziehen sich auf eine betriebsgemale
Aufstell- bzw. Arbeitsposition des Wagens.

[0007] Die Erfindung betrifft einen Wagen zur Verstau-
ung, Entleerung, Reinigung und Energieversorgung von
Reinigungsrobotern, aufweisend

- eine Energieversorgungseinheit, die ausgebildet ist,
mit einem Stromnetz verbunden zu werden,

- Staufadcher zum Verstauen der Reinigungsroboter,
wobei jedes Staufach einen Ladekontakt aufweist,
der ausgebildet ist, mit einem in dem entsprechen-
den Staufach angeordneten Reinigungsroboter kon-
taktiert zu werden, um den Reinigungsroboter mit-
tels der Energieversorgungseinheit mit Energie zu
versorgen,

- Transportrader, die ausgebildet sind, den Wagen
Uber einen Untergrund zu bewegen,

- ein Absaugsystem, das eine klappbare Absaugplatt-
form aufweist und ausgebildet ist, einen der Reini-
gungsroboter zu entleeren, wenn er auf der Absaug-
plattform angeordnet ist,

- ein Liftsystem mit einem klappbaren Aufnahmeele-
ment, wobei das Liftsystem ausgebildet ist, die Rei-
nigungsroboter einzeln mittels des Aufnahmeele-
mentes in seinem ausgeklappten Zustand zu den
Staufachern und von den Staufacher weg zu trans-
portieren, und

- mindestens ein Tlrelement, das derart anordbar ist,
dass es das klappbare Aufnahmeelement und die
klappbare Absaugplattform verschlie3t oder freilegt.

[0008] Durch die einfache, manuelle Verfahrbarkeit
des Wagens mittels eines Nutzers von Einsatzort zu Ein-
satzort werden folgende Vorteile generiert: Erhohte Ein-
satzflexibilitat und - vielfaltigkeit des Reinigungssystems,
bessere Transportierbarkeit des Wagens, da das Reini-
gungssystem leicht, kompakt und wendig aufgebaut ist.
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Zudem wird eine Reduzierung der Kosten des Wagens
erreicht, da keine aufwendige Navigationstechnologie
sowie Software in dem Wagen verbaut und/oder einge-
setzt werden muss. Eine einfachere Bedienung des Wa-
gens wird bereitgestellt, so dass keine Robotikkenntnis-
se zum Bewegen des Wagens zum Einsatzort notwendig
ist. Der Wagen ist einfach verstandlich und autark auf-
gebaut. Reinigungspersonal mit wenigen Kenntnissen
kann mit dem Wagen umgehen. Zudem erfolgt eine Re-
duzierung der Fehleranfalligkeit des Reinigungssystems
insbesondere des Wagens durch beispielsweise Soft-
wareprobleme, da wenig hochkomplexe Technik und/
oder Software eingesetzt wird. Der Wagen weist eine
gute Robustheit auf, was eine Anfalligkeit des Wagens
gegenuber aulleren Einflissen wie beispielsweise Sto-
Ren reduziert. Zudem bendtigt der Wagen keine Naviga-
tionselemente, die beschadigt werden kdnnen.

[0009] Das Tirelement bildet zusammen mit AuRen-
wanden des Wagens ein Gehause, das wenn das Tire-
lement geschlossen ist, das Wageninnere vollstandig
ummantelt. Die im Wagen verstauten Reinigungsrobo-
ter, die Staufacher, das Liftsystem und die Absaugplatt-
form sind dann komplett ummantelt. Durch das Tirele-
ment sind die einzelnen Reinigungsroboter wahrend der
Lagerung im Wagen vor Diebstahl oder Beschadigung
durch auflere Einflisse geschutzt.

[0010] DerWagendientals Basisstation fiir eine Mehr-
zahl von Reinigungsrobotern. Zusammen mit den Reini-
gungsrobotern bildet der Wagen ein Reinigungssystem
in Form einer mobilen Reinigungsstation. Eine Flotte von
mehreren Reinigungsrobotern ist aulRerhalb der Reini-
gungsphase, in der die Reinigungsroboter Reinigungs-
aufgaben ausfiihren, im Inneren des mobilen Wagens
verstaut. Der Wagen verfluigt tGber eine der Anzahl der
Reinigungsrobotern entsprechende Anzahl an Staufa-
chern, in denen die Reinigungsroboter aulRerhalb der
Reinigungsphase gelagert werden und die jeweils iber
einen eigenen Ladekontakt zur Energieversorgung des
in ihm gelagerten Reinigungsroboters verfligen.

[0011] DerWagen weist eine Energieversorgungsein-
heit auf, die ausgebildet ist, den Wagen und in ihm ver-
staute Reinigungsroboter mitelektrischer Energie zu ver-
sorgen. D. h., die Energieversorgungseinheit ist dazu
ausgelegt, samtliche Komponenten des Wagens als
auch die Energiespeichereinheiten der Reinigungsrobo-
ter mit elektrischer Energie zu versorgen. Zum Aufladen
der Energieversorgungseinheit kann der Wagen Uber ei-
nen Netzanschluss verfligen. Der Netzanschluss kann
bei Bedarf leicht vom Stromnetz getrennt werden, wenn
der Wagen zu einem Einsatzort bewegt werden soll. Al-
ternativ oder zusatzlich ist die Energieversorgungsein-
heitin Form eines Akkumulators entnehmbar in und/oder
andem Wagen angeordnet. Die Energieversorgungsein-
heit ermdglicht dann einen Reinigungsbetrieb, welcher
weitestgehend autark von bestehenden Anschliissen ei-
nes Gebaude-Stromversorgungsnetzes ist. Dariber hi-
naus erhdht im Falle eines Akkumulators der Wegfall ei-
nes sonst erforderlichen Netzanschlusskabels den Mo-
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bilitatsgrad des Wagens. Zudem kann die Verwendung
eines Akkumulators als Energieversorgungseinheit vor-
teilhaft sein, weil Gewerbeflachen Ublicherweise eine
Uberschaubare Anzahl an Steckdosen aufweisen, und
die Positionierung des Wagens auf der zu reinigenden
Flache frei erfolgen kann und nicht értlich an Steckdosen
gebunden ist. Somit kann die hinsichtlich eines effizien-
ten Einsatzes der Reinigungsroboterflotte sinnvollste Po-
sitionierung auf der zu reinigenden Flache gewahlt wer-
den.

[0012] Der Ladekontakt ist bevorzugt mit einem korre-
spondierenden Kontakt an dem sich im Staufach befin-
denden Reinigungsroboter in Verbindung gebracht,
wenn der Reinigungsroboter in dem Staufach angeord-
net ist. Uber die in Verbindung stehenden Ladekontakte
wird eine Aufladung der Energiespeichereinheit der Rei-
nigungsroboter bewirkt, wenn diese in ihren jeweiligen
Staufach angeordnet sind. Die Ladevorrichtung kann ei-
ne beriihrungslose Aufladung der Energiespeicherein-
heit der Reinigungsroboter bewirken. Es entfallt ein ma-
nuell initiiertes Laden jedes einzelnen Reinigungsrobo-
ters.

[0013] Das Absaugsystem ist ausgebildet, die Reini-
gungsrobotervon Verschmutzungen zu befreien, die aus
deren Reinigungsbetrieb resultieren. Dabei kann es sich
um oberflachliche Verschmutzungen der Gehause der
Reinigungsroboter handeln. Zudem kann das Absaug-
system dazu ausgelegt sein, die Sensorik und Reini-
gungselemente der Reinigungsroboter von Verschmut-
zungen zu reinigen. Bevorzugt sind derartige Reini-
gungsfunktionen in die klappbare Absaugplattform inte-
griert. Weiterhin ist das Absaugsystem ausgebildet,
Schmutzbehalter der Reinigungsroboter zu entleeren, in
denen die Reinigungsroboter beim Reinigungsbetrieb
aufgenommenen Schmutz sammeln.

[0014] Bevorzugt weist der Wagen einen Sammel-
Schmutzbehalter auf, in dem der aus den Reinigungsro-
botern abgesaugte Schmutz gesammelt wird. Bevorzugt
ist der Sammel-Schmutzbehalter mit dem Wagen I6sbar
verbunden, so dass er von ihm bei Bedarf entnehmbar
ist. Bevorzugt ist er mit einem Griff zur Entnahme vom
Wagen versehen. Bevorzugt enthalt das Absaugsystem
ein Geblase, das ausgebildet ist, bei Aktivierung einen
Luftstrom zu erzeugen, mittels dem die Reinigungsrobo-
ter entleertwerden kénnen. Bevorzugt weist das Absaug-
system eine Absaug6ffnung, die in die Absaugplattform
integriertist, und einen Absaugkanal auf, der die Absaug-
6ffnung mit dem Sammel-Schmutzbehalter verbindet.
[0015] Dadurch kann einer der Reinigungsroboter mit-
tels eines durch das Geblase erzeugten Saugstroms ent-
leert werden, wenn er auf der Absaugplattform positio-
niert ist.

[0016] Beiden Reinigungsrobotern, welche in dem er-
findungsgemafen Wagen verstaut und transportiert wer-
den koénnen, handelt es sich bevorzugt um Saug-
und/oder Wischroboter, bevorzugter um Saugroboter,
die autonom und selbstfahrend sind. In den Wagen sind
bevorzugt mindestens zwei, bevorzugt mindestens 3 bis
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15, bevorzugter 4 bis 10 Reinigungsroboter verstaubar,
d.h. in einem jeweiligen Staufach positionierbar.

[0017] Mittels der Transportrader ist der Wagen leicht
bewegbar. Um zu einem Einsatzort zu gelangen geniigt
es, dass ein Nutzer ihn dort hinschiebt. In einer bevor-
zugten Ausfihrungsform weist der Wagen weiterhin ei-
nen Handgriff auf, mittels dem der Wagen als Ganzes
mit Hilfe der Transportrader beweglich ist. Dadurch wird
das Bewegen des Wagens zu dem Einsatzort weiterhin
vereinfacht.

[0018] Bevorzugt liegen die klappbare Absaugplatt-
form und das klappbare Aufnahmeelement in einem aus-
geklappten Zustand auf einem Untergrund auf, auf dem
die Transportrader stehen, bezogen auf eine betriebs-
gemale Aufstellposition des Wagens. Bevorzugt sind
das Aufnahmeelement und die Absaugplattform um 90°
klappbar. Erméglicht werden kann das durch entspre-
chend angebrachte Scharniere. Bevorzugt liegen die
klappbare Absaugplattform und das klappbare Aufnah-
meelementim ausgeklappten Zustand flach auf dem Un-
tergrund auf. Bevorzugt ist das klappbare Aufnahmeele-
ment segmentiert und weist bevorzugt zwei Aufnahme-
element-Segmente auf.

[0019] Bevorzugt ist die Absaugplattform zwischen
zwei Aufnahmeelement-Segmenten angeordnet und
von diesen separiert. Die zwei Aufnahmeelement-Seg-
mente und die Absaugplattform sind bevorzugt derart di-
mensioniert, dass ein Reinigungsroboter mit seinen Ran-
dern die zwei Aufnahmeelement-Segmente befahrt, und
sein Korper sich oberhalb der Absaugplattform zwischen
den zwei Aufnahmeelement-Segmenten erstreckt. So-
mit ist es moglich, dass das Aufnahmeelement vertikal
verfahren werden kann, um den auf den Aufnahmeele-
ment-Segmenten auf seinen Radern angeordneten Rei-
nigungsroboter zu einem der Staufacher zu transportie-
ren, ohne dass die Absaugplattform mit verfahren wer-
den muss.

[0020] In einer bevorzugten Ausfihrungsform sind
mehrere der oder alle Staufacher vertikal Ubereinander
gestapelt angeordnet. Bevorzugt sind sie voneinander
Idsbar montiert. Dadurch wird weiterhin Platz auf einem
Untergrund eingespart, auf dem der Wagen angeordnet
ist.

[0021] In einer bevorzugten Ausflihrungsform ist das
klappbare Aufnahmeelement in dem aufgeklappten Zu-
stand vertikal verfahrbar, bezogen auf eine betriebsge-
male Aufstellposition des Wagens. Das Liftsystem ist
ausgebildet, das Aufnahmeelement automatisch vertikal
zu verfahren und weist beispielsweise einen Elektromo-
tor auf.

[0022] Bevorzugt weist der Wagen weiterhin ein Bedi-
enpaneel auf, das derart ausgebildet ist, dass ein Nutzer
den Wagen interaktiv bedienen kann. Uber das Bedien-
panel kann der Nutzer beispielsweise einen Reinigungs-
modus starten, in dem die in ihm verstauten Reinigungs-
roboter aus dem Wagen ausgebracht werden, um ihre
Reinigungsaufgaben zu erfillen. Der Wagen weist be-
vorzugt eine Steuerung auf, die ausgebildet ist, den Rei-
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nigungsmodus nach Aktivierung sofort beginnen zu las-
sen. Alternativ oder zusatzlich kann in der Steuerung
auch ein Timer hinterlegt sein, der einen Start des Rei-
nigungsmodus zu einem spateren Zeitpunkt gewahrleis-
tet, wenn gewtlinscht. Der Nutzer kann nach Aktivierung
des Reinigungsmodus die zu reinigende Flache verlas-
sen, da der Wagen und die Reinigungsroboter die akti-
vierte Reinigung nun selbstandig ausfiihren. Es sind kei-
ne weiteren Arbeitsschritte zum Beginnen und Beenden
der Reinigung mehr nétig, das Reinigungssystem arbei-
tet autark weiter.

[0023] Die Steuerungistbevorzugt ausgelegt, das Ein-
und Ausbringen, Absaugen und ggf. Reinigen der Reini-
gungsroboter automatisch zu steuern.

[0024] Bevorzugt weist der Wagen weiterhin verstell-
bare Blockierelemente auf, die ausgebildet sind, die
Transportrader in einem Blockierzustand zu blockieren
und die Transportrader in einem Deblockierzustand frei-
zugeben. Dadurch kann der Wagen auf einer Reini-
gungsflache fixiert werden, so dass ein versehentliches
Anstofen und/oder Verschieben des Wagens im Reini-
gungsbetrieb verhindert wird. Durch die Blockierung der
Transportrader des Wagens insbesondere wahrend der
Reinigungsphase ist der Wagen gegen ungewollte Po-
sitionsveranderungen gesichert. Dadurch kann nicht ge-
stort und/ oder verhindert werden, dass die Reinigungs-
roboter nach Beenden ihrer Reinigungsaufgaben den
Wagen wiederfinden. Vielmehr ist gewahrleistet, dass
die Reinigungsroboter zurlick zum Ausgangspunkt bzw.
zurlck in den Wagen finden. Bei Bedarf kdnnen die
Transportrader des Wagens durch den Nutzer blockiert
oder deblockiert werden. Bevorzugt die verstellbaren
Blockierelemente mechanische Blockierelemente ange-
bracht. Bevorzugt sind die Blockierelemente derart aus-
gebildet, dass sie per Full des Nutzers fixiert bzw. geldst
werden kénnen. Das erleichtert die Handhabbarkeit.
[0025] In einer bevorzugten Ausfliihrungsform weist
der Wagen weiterhin ein Schloss auf, das ausgebildet
ist, das Tlrelement zu sichern. Dadurch werden die Rei-
nigungsroboter weiterhin gegen Diebstahl oder Bescha-
digung durch auRere Einflisse geschutzt. Ein unerlaub-
tes Offnen des Wagens und ein Entwenden der Reini-
gungsroboter durch Unbefugte wird weiterhin verhindert.
[0026] Bevorzugt ist das Turelement derart ausgebil-
det, dass es manuell 6ffen- und schlief3bar ist. Bevorzugt
ist das Tlrelement als Schiebetiir ausgebildet, die in ei-
nen Zwischenraum zwischen einer AufRenwand und ei-
nem Innenraum des Wagens verschiebbar ist. Der Wa-
gen kann Fihrungsschienen zwischen dem Innenraum
und den AuRenwanden aufweisen, um das Schieben der
Schiebetiiren zu unterstiitzen. Dadurch bendtigt der ge-
offneten Wagen weniger Platz, als wenn er aufklappbare
Turen hatte. Bevorzugt weisen das Tirelement einen
oder mehrere Griffe auf, mithilfe von denen die Front des
Wagens in Form des Turelements in Form von zwei
Schiebetiiren 6ffenbar ist, die nach auflen aufgeschoben
werden kénnen.

[0027] In einer weiteren Ausfihrungsform ist das Tur-
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element automatisch o6ffen- und verschlieBbar. Bei-
spielsweise kann das Turelement per Bedienung tber
das Bedienpaneel automatisch o6ffenbar sein. Das Tr-
element kann Uber das Bedienpaneel weiterhin automa-
tisch verschlie®bar sein. In einer weiteren Ausfiihrungs-
form wird das Tirelement mittels der Steuerung des Wa-
gens automatisch verschlossen, nachdem alle Reini-
gungsroboter am Ende der Reinigungsphase in den Wa-
gen eingebrachtsind. In einer bevorzugten Ausfiihrungs-
form weist der Wagen einen oder mehrere Elektromoto-
ren auf, der oder die ausgebildet sind, das Tlrelement
automatisch zu 6ffnen und verschlielen.

[0028] Bevorzugt sind die Absaugplattform und/oder
das Aufnahmeelement automatisch aus- und einklapp-
bar. Bevorzugt wird dies weiterhin iiber einen oder meh-
rere Elektromotoren realisiert.

[0029] Bevorzugtweistder Wagen elektronische Kom-
ponenten wie eine Infrarot-Schnittstelle IR auf, die aus-
gebildet sind, einen auf der Absaugplattform bzw. dem
Aufnahmeelement angeordneten Reinigungsroboter zu
unterstitzen, sich zum Absaugen korrekt auf ihr zu po-
sitionieren.

[0030] Bevorzugt weist der Wagen ein Kommunikati-
onssystem zum Datenaustausch mit den Reinigungsro-
botern auf. Das Kommunikationssystem des Wagens ist
in einer bevorzugten Ausflihrungsform zur kabellosen
Datenibertragung wie beispielsweise als ein WLAN-
oder Bluetooth-Modul ausgebildet. In einer weiteren Aus-
fuhrungsform kann das Kommunikationssystem dazu
ausgefiihrt sein, Daten mit einem externen elektrischen
Gerat auszutauschen, welches zur Steuerung und/oder
Uberwachung des Wagens eingesetzt wird. Bei einem
solchen externen Gerat kann es sich beispielweise um
einen Personal Computer, ein Smartphone, eine Smart-
watch oder ein Tablet handeln.

[0031] Bevorzugt ist der Wagen modular aufgebaut.
D.h., er verfiigt Uber eine modulare Architektur. Dadurch
muss er nicht stets im Ganzen transportiert und einge-
setzt werden, sondern eine bedarfsgerechte, modulare
Anpassung der Anzahl der eingesetzten Reinigungsro-
boter und damit eine Reduzierung und/oder eine Aufsto-
ckung der Kapazitat ist moglich. Dies erhdht nochmals
die Einsatzflexibilitdt des Wagens. Der Wagen weist be-
vorzugt Erweiterungsmodule auf, die jeweils auf das in
dervertikalen H6he am hochsten gelegene Staufach auf-
gesetzt und dort mit Hilfe von Verbindungselementen fi-
xiert werden kénnen. Die Erweiterungsmodule weisen
jeweils ein Staufach samt Ladekontaktund Verbindungs-
elemente auf, wobei das an dem Wagen befindliche Lift-
system durch Erweiterung seiner Endlage an die neue
Situation anpassbar ist. Der Wagen kann somit fiir die
Aufnahme von n Reinigungsrobotern auf n+x Reini-
gungsroboter bei x Erweiterungsmodulen erweitert wer-
den, falls sich die GréRe oder Anforderungen der zu rei-
nigenden Bodenflache &ndern sollten oder falls der Wa-
gen auf verschiedenen Flachen mit unterschiedlichen
Anforderungen eingesetzt wird. Weiterhin wird der
Transport des Wagens vereinfacht, da das Gesamtvolu-
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men und -gewicht durch die gezielte Entnahme von Er-
weiterungsmodulen reduziert werden kann. Dies ist ins-
besondere beim Transport des Systems Uber verschie-
dene Etagen hinweg ohne Fahrstuhl sehr vorteilhaft.
[0032] DerWagen kann einen LiDar-Reflektor oder ei-
nen Leitstrahl-Sender wie einen IR-Leitstrahl-Sender
aufweisen. Dadurch ermdglicht der Wagen den Reini-
gungsrobotern auf einfache Weise, ihn wiederzufinden.
[0033] Ferner betrifft die Erfindung ein Verfahren zum
Ein- und Ausbringen von Reinigungsrobotern in und aus
einem Wagen mit Staufachern zum Verstauen der Rei-
nigungsroboter, einem Liftsystem mit einem klappbaren
Aufnahmeelement zum Aufnehmen eines der Reini-
gungsroboter und Verfahren des aufgenommenen Rei-
nigungsroboters und einem das Aufnahmeelement ver-
schlieRendes oder freilegendes Tirelement, wobei das
Verfahren folgende Schritte aufweist:

- Offnen des Tirelements, so dass das Aufnahmee-
lement freiliegt,

- Ausklappen des Aufnahmeelementes, so dass es
auf einem Untergrund aufliegt, auf dem der Wagen
in einer betriebsgemalen Aufstellposition steht, und

- Verfahren des Aufnahmeelementes nach Anord-
nung eines Reinigungsroboters auf ihm zu einem
der Staufacher, so dass das Staufach fir den Rei-
nigungsroboter befahrbar ist, um einen der Reini-
gungsroboter in den Wagen einzubringen, oder

- Verfahren des Aufnahmeelementes mittels des Lift-
systems zu einem der Staufacher, um einen in die-
sem Staufach angeordneten Reinigungsroboter zu
ermoglichen, sich auf dem Aufnahmeelement anzu-
ordnen und Verfahren des Aufnahmeelementes
nach Aufnahme dieses Reinigungsroboters, so dass
es auf den Untergrund aufliegt und dem Reinigungs-
roboter ermdglicht wird, den Wagen selbstandig zu
verlassen, um den Reinigungsroboter aus dem Wa-
gen auszubringen,

- Wiederholen der Schritte des Verfahrens des Auf-
nahmeelementes bis eine vorbestimmte Anzahl der
Reinigungsroboter in den bzw. aus dem Wagen ein-
oder ausgebracht ist.

[0034] Zu dem Wagen beschriebene Ausfiihrungsfor-
men und Vorteile gelten fiir das Verfahren entsprechend
und umgekehrt.

[0035] AuBerhalbderReinigungsphase, d.h., wenndie
Reinigungsroboter keine Reinigungsaufgabe ausfihren,
sind sie indem Wagen verstaut bzw. gelagert. Bei Beginn
der Reinigungsphase startet der Wagen mit der Ausbrin-
gung der einzelnen Reinigungsroboter auf die zu reini-
gende Flache. Hierzu werden die Roboter automatisch
hintereinander mit Hilfe des verfahrbaren Liftsystems
aus den Staufachern heraus auf den zu reinigenden Un-



9 EP 4 085 806 A1 10

tergrund gebracht. Wahrend der Durchfiihrung der Rei-
nigungsaufgaben kénnen die einzelnen Reinigungsro-
boter am Wagen abgesaugt, gereinigt und/oder zwi-
schengeladen werden.

[0036] ZurAbsaugungund ggf. Reinigung fahrtderbe-
treffende Reinigungsroboter auf die Absaugplattform,
positioniert sich dort und wird Gber das Absaugsystem
des Wagens abgesaugt, wobei der Saugstrom zum Ent-
leeren des Reinigungsroboters durch das Geblase er-
zeugt wird. Gleichzeitig kdnnen an dem Reinigungsro-
boter durch die Absaugplattform ergénzende Reini-
gungsfunktionen durchgefiihrt werden. Hierzu zahlen
bspw. Funktionen wie eine Reinigung von Borstwalzen,
Sensoren oder dhnlichen Einrichtungen des Reinigungs-
roboters. Zur Zwischenladung wird der betreffende Rei-
nigungsroboter mithilfe des verfahrbaren Liftsystems in
ein freies Staufach eingebracht. In dem Staufach erfolgt
die Zwischenladung Uber den vorhandenen Ladekon-
takt. Nach abgeschlossener Ladung wird der Reini-
gungsroboter Uber das Liftsystem wieder auf den zu rei-
nigenden Untergrund gebracht, um seine Reinigungs-
aufgabe fortzusetzen. In einer alternativen Ausfiihrungs-
form weist ist an der Absaugplattform ein Schnelllade-
modul angeordnet, welche dazu eingerichtet einen Rei-
nigungsroboter wahrend des Entleerens und/oder Rei-
nigens schnellzuladen.

[0037] Beendet ein Reinigungsroboter seine Reini-
gungsaufgabe, begibt er sich zuriick zum Wagen. Dazu
muss der Reinigungsroboter den Wagen auffinden:
Stand dem Reinigungsroboter zum Reinigungsbeginn ei-
ne bereits vorhandene Karte zur Verfligung, wurde die
aktuelle Position des Wagens als Startpunkt in dieser
Karte definiert, so dass der Reinigungsroboter den Wa-
gen selbst wiederfinden kann, um eingebracht zu wer-
den. War zu Beginn der Reinigung keine Karte vorhan-
den, sollte die Position des Wagens als Nullpunkt einer
vom Reinigungsroboter neu aufgebauten Karte festge-
legt werden. Zudem kann der Wagen den Leitstrahl wie
den IR Leitstrahl aussenden, der den Reinigungsrobo-
tern das exakte Auffinden und Anfahren des Wagens er-
moglicht. Das Einbringen der Reinigungsroboter in den
Wagen erfolgt durch das verfahrbare Liftsystem. Bevor-
zugt wird der Reinigungsroboter vor der Einbringung ei-
nem Absaug- und ggf. Reinigungsvorgang unterzogen,
so dass der Reinigungsroboter leer und sauber in eines
der Staufacher des Wagens verstaut wird.

[0038] Sind alle Reinigungsroboter nach Beendigung
ihrer Reinigungsaufgaben im Wagen verstaut, kann die-
ser durch den Nutzer wieder von der zu reinigenden Fla-
che geschafft werden. Hierzu klappt der Anwender das
klappbare Aufnahmeelement des Liftsystems sowie die
klappbare Absaugplattform wieder ein und verschlief3t
das Turelement, das er bevorzugt abschlieRen kann.
[0039] BeiBedarfkannam Ende der Reinigungsphase
beispielsweise Uber den Griff der Sammel-Schmutzbe-
halter des Absaugsystems entnommen und entleert wer-
den.

[0040] Bevorzugt wird nach Empfang eines jeweiligen
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Signals der Reinigungsroboter, das ihre jeweilige Reini-
gungsaufgabe ausgefihrt ist, und nach dessen erfolgter
Anordnung auf dem Aufnahmeelement das Aufnahme-
element verfahren, um den auf ihm angeordneten Rei-
nigungsroboter zu einem der Staufacher zu transportie-
ren.

[0041] Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in
den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend naher beschrieben. Es zeigt schematisch
und nicht mafRstabsgerecht

Fig. 1 bis 8 einenAblaufeines Teils eines erfindungs-
gemalen Verfahrens in Teil-Seiten-/Teil-
Querschnittsansicht, Teil-Drauf-/Teil-
Querschnittsansicht bzw. Querschnitts-
ansicht eines erfindungsgemaflen Wa-
gens; und

eine Querschnittsansicht eines weiteren
erfindungsgeméafien Wagens.

Fig. 9

[0042] Fig.1bis8zeigeneinenAblaufeines Teilseines
erfindungsgeméafen Verfahrens , in dem einer der im
Wagen verstauten Reinigungsroboter zu Beginn einer
Reinigungsphase, in der die Reinigungsroboter Reini-
gungsaufgaben ausfiihren, ausgebrachtwird, in Teil-Sei-
ten-/Teil-Querschnittsansicht, Teil-Drauf-/Teil-Quer-
schnittsansicht bzw. Querschnittsansicht eines erfin-
dungsgemalen Wagens.

[0043] Die Fig. 1 bis 8 stellen das Ausbringen eines
der Reinigungsroboter R aus dem Wagen 1 dar, umfas-
send ein Schritt Offnen des Tiirelements 7, so dass das
Aufnahmeelement 12 und die Absaugplattform 13 frei-
liegt, ein Schritt Ausklappen des Aufnahmeelementes 12
und der Absaugplattform 13, so dass sie auf einem Un-
tergrund U aufliegen, auf dem der Wagen 1 in einer be-
triebsgemafien Aufstellposition steht, und Verfahren des
Aufnahmeelementes (12) mittels des Liftsystems LI zu
einem der Staufacher 2, um einen in diesem Staufach 2
angeordneten Reinigungsroboter R zu erméglichen, sich
auf dem Aufnahmeelement 12 anzuordnen und Verfah-
ren des Aufnahmeelementes 12 nach Aufnahme dieses
Reinigungsroboters R, so dass es auf den Untergrund U
aufliegt und dem Reinigungsroboter R ermdglicht wird,
den Wagen 1 selbstandig zu verlassen, um den Reini-
gungsroboter R aus dem Wagen 1 auszubringen. In einer
Reinigungsphase, in der die Reinigungsroboter R Reini-
gungsaufgaben ausfihren, wird der Schritt des Verfah-
rens des Aufnahmeelementes 12 wiederholt, bis eine
vorbestimmte Anzahl der Reinigungsroboter R aus dem
Wagen ausgebracht ist.

[0044] Wenn die Reinigungsphase beendet ist, wer-
den die Reinigungsroboter wieder in den Wagen einge-
bracht durch wiederholtes Verfahren des Aufnahmeele-
mentes nach Anordnung eines der Reinigungsroboter
auf ihm zu einem der Staufacher, so dass das Staufach
fur den Reinigungsroboter befahrbar ist, was hier nicht
gezeigt ist. Dann werden manuell oder automatisch die
Absaugplattform und das Aufnahmeelement eingeklappt
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und das Turelement verschlossen, was hier nicht gezeigt
ist. Im Wesentlich erfolgt das Beenden der Reinigungs-
phase in umgekehrter Reihenfolge zu dem in Fig. 1 bis
8 gezeigten Ausbringen der Reinigungsroboter R aus
dem Wagen 1.

[0045] Fig. 1 zeigt eine Teil-Seiten-/Teil-Querschnitts-
ansicht eines erfindungsgemafien Wagens vor Beginn
eines Ausbringens eines der Reinigungsroboter, die in
dem Wagen verstaut sind. Der Wagen 1 weist Auf3en-
wande 10 auf, zwischen denen mehrere vertikal Gberei-
nander gestapelte Staufacher 2 untergebracht sind, in
denen jeweils einer der Reinigungsroboter R verstaut ist.
Der Wagen 1 weist ferner Transportrader 4 auf, die aus-
gebildet sind, den Wagen 1 in betriebsgemaRer Aufstell-
position Uber einen Untergrund U zu bewegen, wobei der
Wagen 1 weiterhin verstellbare Blockierelemente 5 auf-
weist, die ausgebildet sind, die Transportrader 4 in einem
Blockierzustand zu blockieren und die Transportrader 4
in einem Deblockierzustand freizugeben. Dadurch istder
Wagen 1 in dem Blockierzustand festgesetzt und in dem
Deblockierzustand bewegbar. Zur besseren Beweg-
bzw. Verschiebbarkeit weist der Wagen 1 einen Handgriff
3 auf. Der Wagen 1 weist weiterhin ein Absaugsystem A
auf, das eine klappbare Absaugplattform 13 aufweist und
ausgebildet ist, einen der Reinigungsroboter R zu ent-
leeren, wenn er auf der Absaugplattform 13 angeordnet
ist, was hier nicht gezeigt ist.

[0046] Zum Ein- und Ausbringen der Reinigungsrobo-
ter Rweistder Wagen 1 ferner ein Liftsystem LI miteinem
klappbaren Aufnahmeelement (nicht gezeigt) auf. Das
Liftsystem LI ist ausgebildet , die Reinigungsroboter R
einzeln mittels des Aufnahmeelementes in seinem aus-
geklappten Zustand, der hier nicht gezeigt ist, in die
Staufacher 2 einzubringen und aus den Staufachern 2
auszubringen. Der Wagen 1 weist mindestens ein Tire-
lement 7 auf, das derart anordbar ist, dass es die Aulzen-
wande 10 mittels Anordnung vor dem eingeklappten Auf-
nahmeelement 12 verschliel3t oder freilegt. In Fig. 1 ver-
schliel3t das Turelement 7 das klappbare Aufnahmeele-
ment 12 und die Absaugplattform 13, so dass das Wa-
geninnere mittels der AuBenwéande 10 und dem Tirele-
ment 7 verschlossen ist. Das Absaugplattform 13 ist mit-
tels eines Scharniers 14 klappbar. Das Tlrelement 7 ist
als zwei Schiebetiiren ausgebildet, die jeweils mit einem
Griff 6 versehen sind und auf Fiihrungsschienen 8 ver-
schiebbar sind.

[0047] Fig. 2 zeigt eine Teil-Drauf-/Teil-Querschnitts-
ansicht des in Fig. 1 gezeigten Wagens vor Beginn eines
Ausbringens eines der Reinigungsroboter, die in dem
Wagen verstaut sind. Der Wagen 1 weist ein Bedienpa-
neel 15 auf, Uber das ein Nutzer (nicht gezeigt) den Wa-
gen 1 und beispielsweise das Ein- und Ausbringen der
Reinigungsroboter R in und aus dem Wagen 1 steuern
kann. Der Wagen 1 weist weiterhin einen Griff 16 auf.
Durch Ziehen am Giriff 16 ist ein Sammel-Schmutzbehal-
ter (nicht gezeigt) des Absaugsystems (nicht gezeigt)
zum Entleeren von in ihm angesammelten Schmutz aus
dem Wagen 1 entnehmbar. Das Tirelement 7 ist als die
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zwei Schiebetliren ausgebildet, die in einen Zwischen-
raum 9 zwischen einer Auflenwand 10 und eines Innen-
raums 11 des Wagens 1 mit Hilfe der Fiihrungsschiene
(nicht gezeigt) verschiebbar sind, wie durch Pfeile ange-
deutet. Ferner weist der Wagen 1 eine Infrarot-Schnitt-
stelle IR auf, die ausgebildet ist, einen auf der Absaug-
plattform 13 angeordneten Reinigungsroboter R zu un-
terstiitzen, sich zum Absaugen korrekt auf ihr zu positi-
onieren.

[0048] Fig. 3 zeigt eine Teil-Drauf-/Teil-Querschnitts-
ansichtdesin Fig. 1 gezeigten Wagensin einem teilweise
gedffneten Zustand. Das Tirelement 7 befindet sich in
dem Zwischenraum 9 zwischen der Au3enwand 10 und
dem Innenraum 11. Dadurch sind das Aufnahmeelement
12 und die Absaugplattform 13 freigelegt. Sie kénnen
nun automatisch mittels eines Elektromotors (nicht ge-
zeigt) oder manuell durch einen Nutzer (nicht gezeigt)
derart mittels des Scharniers 14 aufklappt werden, wobei
sie in Fig. 3 teilweise aufgeklappt sind. Das Aufnahme-
element 12 ist segmentiert ausgebildet. Die Absaugplatt-
form 13 ist zwischen zwei Aufnahmeelement-Segmen-
ten des Aufnahmeelementes 12 angeordnet.

[0049] Fig. 4 zeigt eine Teil-Seiten-Querschnittsan-
sicht des in Fig. 3 gezeigten Wagens in dem teilweise
geodffneten Zustand. Die Absaugplattform 13 und das
Aufnahmeelement 12 sind teilweise in Richtung der Pfei-
le ausgeklappt. Die Blockierelemente 5 sind in einem De-
blockierzustand gezeigt, in denen die die Transportrader
4 nicht blockieren. Sie kénnen sich aber auch in einem
Blockierzustand befinden, in dem sie die Transportrader
4 blockieren. Sowohl die Absaugplattform 13 als auch
das Aufnahmeelement 12 sind mit jeweils einem Schar-
nier 14 versehen.

[0050] Fig. 5 zeigt eine Querschnittsansicht des in Fig.
1 gezeigten Wagens in einem gedffneten Zustand. Die
Absaugplattform 13 liegt auf dem Untergrund U auf, wah-
rend das Aufnahmeelement 12 mittels des Liftelements
LI zu einem der Staufacher 2 vertikal verfahren ist, in
dem ein auszubringender Reinigungsroboter R verstaut
ist, der sich in Pfeilrichtung aus dem Staufach 2 auf das
Aufnahmeelement 12 bewegt. Die Blockierelemente 5
sind in dem Blockierzustand, wie durch Pfeile angedeu-
tet, um den Wagen 1 an seiner Position festzusetzen.
Das Absaugsystem A weist einen Sammel-Schmutzbe-
héalter SB zum Sammeln von aus Reinigungsrobotern R
mittels des Absaugsystems A abgesaugtem Schmutz
und einen Absaugkanal auf, der den Sammel-Schmutz-
behalter mit der Absaugplattform 13 verbindet und in ei-
ner in der Absaugplattform 13 ausgebildeten Offnung
(nicht gezeigt) miindet. Das Absaugsystem weist ferner
ein Geblase (nicht gezeigt) auf, das bei Aktivierung einen
Luftstrom erzeugt, so dass Schmutz aus einem auf der
Absaugplattform 13 angeordneten Reinigungsroboter R
Uber den Absaugkanal 19 in den Sammel-Schmutzbe-
halter SB gesaugt wird. Jedes Staufach 2 weist jeweils
einen Ladekontakt L auf, der ausgebildet ist, mit einem
in dem entsprechenden Staufach 2 angeordneten Rei-
nigungsroboter R kontaktiert zu werden, um den Reini-
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gungsroboter R mittels einer Energieversorgungseinheit
(nicht gezeigt) des Wagens (1) mit Energie zu versorgen.
[0051] Fig. 6 zeigt eine weitere Querschnittsansicht
des in Fig. 5 gezeigten Wagens in dem gedffneten Zu-
stand. Der Wagen 1 weist eine Steuerung S auf, die aus-
gebildet ist, das Ein- und Ausbringen der Reinigungsro-
boter R und ihren Absaugvorgang zu steuern.

[0052] Fig. 7 zeigt eine weitere Querschnittsansicht
des in Fig. 6 gezeigten Wagens in einem weiteren geoff-
neten Zustand. Das Aufnahmeelement 12 wird mit dem
auf ihm angeordneten Reinigungsroboter R vertikal in
Richtung des Untergrund U verfahren, wie durch einen
Pfeil angedeutet.

[0053] Fig. 8 zeigt eine weitere Querschnittsansicht
des in Fig. 7 gezeigten Wagens in einem noch weiteren
geodffneten Zustand. Das Aufnahmeelement (nicht ge-
zeigt) liegt nun auf dem Untergrund U auf, so dass der
Reinigungsroboter R den Wagen 1 durch Bewegung in
Pfeilrichtung verlassen kann.

[0054] Fig. 9 zeigt eine Querschnittsansicht eines wei-
teren erfindungsgemafRen Wagens. Der in Fig. 9 gezeig-
te Wagen entspricht dem in Fig. 8 gezeigten Wagen mit
dem Unterschied, dass er weiterhin Erweiterungsmodule
17 aufweist. Jedes Erweiterungsmodul 17 weist Verbin-
dungselemente 18 zum Verbinden des Erweiterungsmo-
duls 17 mit dem Wagen 1, ein Staufach 2 samt Ladekon-
takt L und eine Erweiterung des Liftsystems LI auf, die
in Teilen von AuRenwéanden 10 angeordnet sind, so dass
das Erweiterungsmodul 17 auf das oberste Staufach 2
des Wagens 1 aufsetzbar und mittels Verbindungsele-
menten 18 verbindbar ist.

Bezugszeichenliste
[0055]

Absaugsystem
Infrarot-Schnittstelle
Ladekontakt
Liftelement
Reinigungsroboter
Schmutzbehalter
Untergrund
Wagen
Staufach
Handgriff
Transportrad
Blockierelement
Griff
Tlrelement
Fihrungsschiene
Zwischenraum
10 Auflenwand

11 Innenraum

12 Aufnahmeelement
13 Absaugplattform
14 Scharnier

15 Bedienpaneel
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16 weiterer Griff

17 Erweiterungsmodul
18  Verbindungselement
19  Absaugkanal

Patentanspriiche

1. Wagen (1) zur Verstauung, Entleerung und Energie-
versorgung von Reinigungsrobotern (R), aufwei-
send

- eine Energieversorgungseinheit, die ausgebil-
det ist, mit einem Stromnetz verbunden zu wer-
den,

- Staufacher (2) zum Verstauen der Reinigungs-
roboter (R), wobei jedes Staufach (2) einen La-
dekontakt (L) aufweist, der ausgebildet ist, mit
einem in dem entsprechenden Staufach (2) an-
geordneten Reinigungsroboter (R) kontaktiert
zu werden, um den Reinigungsroboter (R) mit-
tels der Energieversorgungseinheit mit Energie
Zu versorgen,

- Transportrader (4), die ausgebildet sind, den
Wagen (1) Giber einen Untergrund (U) zu bewe-
gen,

- ein Absaugsystem (A), das eine klappbare Ab-
saugplattform (13) aufweist und ausgebildet ist,
einen der Reinigungsroboter (R) zu entleeren,
wenn er auf der Absaugplattform (13) in ihrem
ausgeklappten Zustand angeordnet ist,

- ein Liftsystem (LI) mit einem klappbaren Auf-
nahmeelement (12), wobei das Liftsystem (LI)
ausgebildet ist, die Reinigungsroboter (R) ein-
zeln mittels des Aufnahmeelementes (12)in sei-
nem ausgeklappten Zustand zu den Staufa-
chern (2) und von den Staufacher (2) weg zu
transportieren, und

- mindestens ein Tilrelement (7), das derart
anordbar ist, dass es das klappbare Aufnahme-
element (12) und die klappbare Absaugplatt-
form (13) verschlief3t oder freilegt.

2. Wagen (1) nach Anspruch 1, gekennzeichnet
durch einen Handgriff (3), mittels dem der Wagen
(1) als Ganzes mit Hilfe der Transportrader (4) be-
weglich ist.

3. Wagen (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die klappbare Absaugplattform
(13) und das klappbare Aufnahmeelement (12) in
dem ausgeklappten Zustand auf einem Untergrund
(V) liegen, auf dem die Transportrader (4) stehen,
bezogen auf eine betriebsgemale Aufstellposition
des Wagens (1).

4. Wagen (1) nach einem der vorangehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass mehrere der
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oder alle Staufacher (2) vertikal Ubereinander gesta-
pelt angeordnet sind, wobei sie bevorzugt vonein-
ander l6sbar montiert sind, bezogen auf eine be-
triebsgemalie Aufstellposition des Wagens (1).

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das klappba-
re Aufnahmeelement (12) in dem aufgeklappten Zu-
stand vertikal verfahrbar ist, bezogen auf eine be-
triebsgemalie Aufstellposition des Wagens (1).

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, gekennzeichnet durch ein Bedienpaneel (15),
das derart ausgebildet ist, dass ein Nutzer den Wa-
gen (1) interaktiv bedienen kann.

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, gekennzeichnet durch verstellbare Blockier-
elemente (5), die ausgebildet sind, die Transportra-
der (4) in einem Blockierzustand zu blockieren und
die Transportrader (4) in einem Deblockierzustand
freizugeben.

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, gekennzeichnet durch ein Schloss, das aus-
gebildet ist, das Tirelement (7) zu sichern.

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Tirele-
ment (7) als Schiebetlir ausgebildet ist, die in einen
Zwischenraum (9) zwischen einer AuRenwand (10)
und einem Innenraum (11) des Wagens (1) ver-
schiebbar ist.

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, gekennzeichnet durch einen oder mehrere
Elektromotoren, der oder die ausgebildet sind, das
Tiurelement (7) automatisch zu 6ffnen und zu ver-
schlieBen und/oder die Absaugplattform (13)
und/oder das Aufnahmeelement (12) automatisch
aus- und einzuklappen.

Wagen (1) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, gekennzeichnet durch ein Reinigungssystem
zur Reinigung von auf der Absaugplattform (13) an-
geordneten Reinigungsrobotern.

Verfahren zum Ein- und Ausbringen von Reini-
gungsrobotern (R) in und aus einem Wagen (1) mit
Staufachern (2) zum Verstauen der Reinigungsro-
boter (R), einem Liftsystem (LI) mit einem klappba-
ren Aufnahmeelement (12) zum Aufnehmen eines
der Reinigungsroboter (R) und Verfahren des auf-
genommenen Reinigungsroboters (R) und einem
das Aufnahmeelement (12) verschlieRendes oder
freilegendes Turelement (7), wobei das Verfahren
folgende Schritte aufweist:
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- Offnen des Tiirelements (7), so dass das Auf-
nahmeelement (12) freiliegt,

- Ausklappen des Aufnahmeelementes (12), so
dass es auf einem Untergrund (U) aufliegt, auf
dem der Wagen (1) in einer betriebsgeméafien
Aufstellposition steht, und

- Verfahren des Aufnahmeelementes (12) nach
Anordnung eines der Reinigungsroboter (R) auf
ihm zu einem der Staufacher (2), so dass das
Staufach (2) fir den Reinigungsroboter (R) be-
fahrbar ist, um einen der Reinigungsroboter (R)
in den Wagen (1) einzubringen, oder

- Verfahren des Aufnahmeelementes (12) mit-
tels des Liftsystems (LI) zu einem der Staufa-
cher (2), um einen in diesem Staufach (2) an-
geordneten Reinigungsroboter (R) zu ermogli-
chen, sich auf dem Aufnahmeelement (12) an-
zuordnenund Verfahren des Aufnahmeelemen-
tes (12) nach Aufnahme dieses Reinigungsro-
boters (R), so dass es auf den Untergrund (U)
aufliegt und dem Reinigungsroboter (R) ermdg-
licht wird, den Wagen (1) selbstandig zu verlas-
sen, um den Reinigungsroboter (R) aus dem
Wagen (1) auszubringen,

- Wiederholen der Schritte des Verfahrens des
Aufnahmeelementes (12) bis eine vorbestimm-
te Anzahl der Reinigungsroboter (R) in den oder
aus dem Wagen (1) ein- bzw. ausgebracht ist.

13. Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-

zeichnet, dass nach Empfang eines jeweiligen Si-
gnals der Reinigungsroboter (R), das ihr jeweiliger
Reinigungsauftrag ausgefiihrt ist, und ihrer Anord-
nung auf dem Aufnahmeelement (12) das Aufnah-
meelement (12) verfahren wird, um den auf ihm an-
geordneten Reinigungsroboter (R) zu einem der
Staufacher (2) zu transportieren.
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