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gegriff (6) angeordnet ist.

Fig. 1

Processed by Luminess, 75001 PARIS (FR)



1 EP 4 197 414 A1 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Saugroboter zur
Reinigung und Pflege von Bodenflachen mit einem fahr-
baren Gehause und einem in dem Gehause angeordne-
ten Geblase zur Erzeugung eines Unterdruckes zur Auf-
nahme von Staub mittels eines Luftstromes, mit einem
Abscheidesystem zur Reinigung der aufgenommenen
Luft vom Staub und mit einem Staubsammelbehalter zur
Aufnahme von abgeschiedenem Staub.

[0002] Im privaten Haushalt sowie im Gewerbe kom-
men Saugroboter zur Reinigung von Flachen wie textilen
Bodenbelagen und glatten Béden zum Einsatz. Dabei
wird zur Staubaufnahme eine Bodendiise des Saugro-
boters selbststandig auf einer Bodenflache verfahren.
[0003] Aus dem Stand der Technik ist sind Saugrobo-
ter bekannt, die einen aus der Oberseite des Geh&uses
herausklappbaren Tragegriff aufweisen. Beim Tragen
dieser Saugroboter mittels des Tragegriffs kann abge-
schiedener Staub aus dem Saugroboter entfallen.
[0004] Der Erfindung stellt sich somit das Problem, ei-
nen verbesserten Saugroboter anzugeben. Insbesonde-
re soll eine komfortable Moglichkeit geschaffen werden,
um das Gehause des Saugroboters bei einem Wechsel
der Wohnebenen leicht und sicher die Treppe herauf
oder herunter zu tragen.

[0005] Erfindungsgemal wird dieses Problem durch
einen Staubsauger mit den Merkmalen des Patentan-
spruchs 1 geldst. Dadurch, dass der Staubsammelbe-
halter eine Ansaugoéffnung zur Aufnahme von abgeschie-
denem Staub aufweist, wobei die Ansaugéffnung tGber
eine zweigeteilte Verschlussklappe verschlielbar ist.
Uber die zweigeteilte Verschlussklappe lasst sich die An-
saugoffnung platzsparend verschlieRen, sodass beim
Tragen des Saugroboters kein abgeschiedener Staub
aus dem Staubsammelbehalter austritt. Die Zweiteilung
der Verschlussklappe ermoglicht kleinere Klappenteile
zu verwenden, sodass der Schwenkbereich der Klap-
penteile kleiner ausfallen kann, als bei einer durchge-
henden Verschlussklappe. Mit dem Verschluss der An-
saugo6ffnung Uber die Verschlussklappe fallt kein abge-
schiedener Staub beim Tragen des Saugroboters tber
die Bodendiise aus dem Saugroboter.

[0006] Die Bodenflache kann durch einen textilen Bo-
denbelag wie einen Teppich oder Teppichboden oder
durch einen Hartboden wie z. B. ein Holzparkett, Laminat
oder einen PVC-Bodenbelag gebildet werden.

[0007] Der Saugroboter weist ein Geblase zur Erzeu-
gung eines Unterdruckes auf, durch den die Uber eine
zu reinigende Bodenflache geflihrte Bodendise Staub
und Schmutz von der Bodenflache aufnimmt. Hierzu wird
die Bodenduse in Fahrtrichtung des Saugroboters tber
die Bodenflache bewegt. Hierdurch gleitet die Bodendii-
se uber die zu reinigende Bodenflache. Insbesondere
bei langflorigen Teppichen gleitet die Unterseite der Bo-
dendiise Uber den Teppich, wahrend die Unterseite bei
Glattbéden beabstandet lber diese Bodenflachen hin-
weg schwebt. Damit die Reinigung und Pflege des Bo-
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denbelags mdglichst effektiv ausgefiihrt werden kann,
ist der Saugmund der Bodendiise langlich ausgebildet
und verlduft im Wesentlichen quer zur Fahrtrichtung.
Langlich ausgebildet bedeutet in diesem Zusammen-
hang, dass der vorzugsweise im Wesentlichen rechte-
ckige Saugmund eine gréRere Lange quer zur Fahrtrich-
tung aufweist, als Breite in Fahrtrichtung. Der Saugmund
ist vorzugsweise zwischen 12 und 25 cm quer zur Fahrt-
richtung lang.

[0008] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung ergeben sich aus den abhangigen
Ansprichen. Es ist darauf hinzuweisen, dass die in den
Anspriichen einzeln aufgefiihrten Merkmale auch in be-
liebiger und technologisch sinnvoller Weise miteinander
kombiniert werden kdnnen und somit weitere Ausgestal-
tungen der Erfindung aufzeigen.

[0009] GemaR einer vorteilhaften Ausfihrungsformiist
an dem Gehause ein ausziehbarer Tragegriff angeord-
net. Dies schafft eine komfortable und Bauraum sparen-
de Lésung, mittels derer das Gehause des Saugroboters
bei einem Wechsel der Wohnebenen in einem mehrsto-
ckigen Haushalt leicht und sicher Uber die Treppe hinweg
getragen werden kann. Der aus dem Geh&use heraus-
ziehbare Tragegriff ermdglicht einen sicheren Griff des
Saugroboters beim Tragen durch den Benutzer oder die
Benutzerin. Der Tragegriff kann platzsparend in dem Ge-
hause des Saugroboters untergebracht sein. Zum Tra-
gen lasst sich der Tragegriff einfach aus dem Gehause
herausziehen, sodass er komfortabel umgriffen werden
kann, was das Tragen des Staubsaugers tber Treppen
zwischen mehreren Wohnebenen erleichtert.

[0010] GemaR einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass der Tragegriff in einer
eingezogenen Grundposition in einer Griffmulde des Ge-
hauses angeordnet ist und in einer ausgezogenen Tra-
geposition aus der Griffmulde des Gehauses herausbe-
wegt ist. In der eingezogenen Grundposition kann der
Tragegriff wahrend des Saugbetriebs des Saugroboters
bei der Reinigung und Pflege der Bodenflachen sicher
und platzsparend in der Griffmulde aufbewahrt werden.
Nach dem Herausziehen des Tragegriffs aus der Griff-
mulde lasst sich der Tragegriff in der Trageposition leicht
mit der Hand umgreifen, sodass ein manuelles Bewegen
des Saugroboters beispielsweise zwischen zwei Woh-
nebenen deutlich erleichtert wird.

[0011] Eine vorteilhafte Ausfiihrung der Erfindung ist,
dass an dem Tragegriff mindestens ein Federelement
angeordnet ist, welches dazu eingerichtet ist, den gegen
die Federkraft des Federelements in Trageposition her-
ausgezogenen Tragegriff mittels Federkraft automatisch
zuriick in die Grundposition zu bewegen. In einer beson-
ders vorteilhaften Ausfiihrungsform wird der Tragegriff
durch ein Federelement gebildet. Hierbei wird ein Feder-
element zur verbesserten Handhabung mit einem Giriff-
element aus Stoff, Leder und/oder Kunststoff ummantelt
und in der Griffmulde angeordnet. Der Tragegriff kann
Uber das Federelement sehr leicht in die Grundposition
zurlickbewegt werden. Somit ist der Tragegriff automa-
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tisch in der Griffmulde des Gehauses geschitzt aufge-
nommen, sofern er nicht zum Tragen des Saugroboters
bendtigt wird. Der Tragegriff gleitet so nach dem Tragen
einfach aus der Trageposition mittels der vom Federele-
ment bewirkten Federkraft zuriick in die Grundposition
in der Griffmulde. Es kdnnen auch mehrere Federele-
mente vorgesehen sein, die dazu eingerichtet sind, den
gegen die Federkraft der Federelemente in Trageposi-
tion herausgezogenen Tragegriff mittels Federkraft ge-
meinsam zuriick in die Grundposition zu bewegen.
[0012] Eine bevorzugte Ausfiihrung der Erfindung
sieht vor, dass das Gehause des Saugroboters auf der
Bodenflache eine groRere Breite als Hohe von der Bo-
denflache aufweist, wobei der Tragegriff an einer Breit-
seite des Gehauses angeordnet ist. Mit der Anordnung
des Tragegriffs an der Breitseite des Gehauses, lasst
sich der Saugroboter einfacher von dem Benutzer oder
der Benutzerin tragen, denn die gréRere Breite des Ge-
hauses kann langs des Oberschenkels gefiihrt werden,
wahrend die geringere Hohe des Gehauses verhindert,
dass der Saugroboter beim manuellen Tragen gegen die
Oberschenkel des tragenden Benutzers oder der tragen-
den Benutzerin schlagt. Hierzu verlauft der Tragegriff
vorteilhafterweise entlang der Breitseite um das Gehau-
se des Saugroboters.

[0013] Besonders vorteilhaft ist die Weiterbildung der
Erfindung, dass der Tragegriff dazu eingerichtet ist, in
die Breite aus dem Gehduse gezogen zu werden und
der Saugroboter dazu eingerichtet ist, mit der Breitseite
nach oben am Tragegriff getragen zu werden. Indem der
Tragegriff translatorisch in die Breite aus dem Gehause
gezogen wird, kann der Saugroboter leicht an dem Tra-
gegriff erfasst werden, um das Gehduse des Saugrobo-
ters in eine Tragestellung zu neigen, bei welcher die
Breitseite nach oben zeigt. Hierdurch kann die gréRere
Breite des Gehauses langs des Oberschenkels gefiihrt
werden, wahrend die geringere Hohe des Gehauses ein
nahes Tragen des Saugroboters am Kérper ermdglicht,
ohne dass der Saugroboter mit der Breitseite gegen den
Oberschenkel des tragenden Benutzers oder der tragen-
den Benutzerin schlagt. Zudem ist der Tragegriff so am
Saugroboter angeordnet, dass wenn der Benutzer von
unten unter den Tragegriff greift, die Unterseite der Sau-
groboters mit dem schmutzbehafteten Saugmund vom
Korper des Benutzers abgewandt ist. Dies ist der Fall,
wenn der Benutzer den Saugroboter in der der ergono-
mischen Tragestellung des Armes halt, in welcher die
Handinnenflachen zum Oberschenkel des Benutzers
ausgerichtet sind.

[0014] Eine vorteilhafte Ausfliihrungsform der Erfin-
dung sieht vor, dass die Verschlussklappe ein horizontal
verschwenkbares Klappenoberteil an einer Oberkante
der Ansaug6ffnung und ein horizontal verschwenkbares
Klappenunterteil an einer Unterkante der Ansaugéffnung
aufweist. Das horizontal verschwenkbare Klappenober-
teil und das horizontal verschwenkbare Klappenunterteil
verschlieRen gemeinsam die Ansaug6ffnung des Staub-
sammelbehalters, sodass kein abgeschiedener Staub
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beim Tragen des Saugroboters Giber die Bodendiise aus
dem Staubsammelbehalter fallt. Dabei klappt das Klap-
penoberteil an der Oberkante vor die Ansaugdéffnung,
wahrend das Klappenunterteil von der Unterkante vor
die Ansaugoffnung klappt. Damit Iasst sich die Ansaug-
6ffnung einfach und platzsparend verschlieRen.

[0015] GemaR einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass das Klappenoberteil da-
zu eingerichtet ist, von dem Unterdruck des Geblases in
eine Offnungsstellung, in welcher die Ansaugéffnung ge-
offnetist, verlagert zu werden, wobei das Klappenoberteil
dazu eingerichtet ist, bei einer Deaktivierung des Gebla-
ses automatisch in eine SchlieRstellung Uberzugehen
und die Ansaug6ffnung zu verschlielen. Mit dem Ab-
schalten der Saugfunktion fallt das Klappenoberteil ein-
fach von der Oberkante vor die Ansaugéffnung und ver-
schliel3t diese bevorzugt hélftig. Die andere Halfte der
Ansaugoéffnung wird von dem Klappenunterteil ver-
schlossen, sobald der Saugroboter am Tragegriff ange-
hoben wird. Hierdurch fallt das Klappenunterteil auf das
Klappenoberteil und die Ansaug6ffnung wird von beiden
Klappenteilen der Verschlussklappe verschlossen. Die
beiden Klappenteile sind vorteilhafterweise dazu einge-
richtet mittels Schwerkraft in die SchlieRstellung zu fal-
len, um gemeinsam die Ansaug6ffnung zu verschlieen.
[0016] Eine bevorzugte Ausfihrung der Erfindung
sieht vor, dass eine Trennebene zwischen dem Klap-
penoberteil und dem Klappenunterteil vorgesehen ist,
welche angewinkelt zu einer Lotrechten zwischen der
Oberkante und der Unterkante der Ansaugé6ffnung ver-
lauft. Die angewinkelte Trennebene bewirkt, dass sich
das Klappenunterteil an dem geschlossenen Klappeno-
berteil abstiitzen kann. Hierdurch wird ein besonders
dichter Verschluss der Ansaug6ffnung durch die beiden
mittels Schwerkraft in die SchlieRstellung verschwenk-
baren Klappenteile erreicht. Die angewinkelte Trenne-
bene an dem Klappenoberteil bildet eine zum Schwenk-
bereich des Klappenunterteils offene Fase, sodass die
sich das Klappenunterteil beim Verschwenken in die
Schlielstellung an diese Fase anlegt, nachdem bereits
das Klappenoberteil durch die Deaktivierung des Gebla-
ses vor die Ansaug6ffnung verschwenkt wurde.

[0017] Eine vorteilhafte Ausfiihrung der Erfindung ist,
dass die Unterkante der Ansaug6ffnung einen Vorsprung
in den Staubsammelbehalter aufweist, wobei der Vor-
sprung dazu ausgebildet ist, aufgenommenen Staub in
dem Staubsammelbehalter zurlickzuhalten, wenn der
Saugroboter aus einer Fahrstellung durch Anheben am
Tragegriff in eine Tragestellung geneigt wird. Der Vor-
sprung an der Unterkante der Ansaug6ffnung verhindert
insbesondere, dass feiner Staub auf die Klappenteile der
Verschlussklappe fallt.

[0018] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aufgrund der nachfolgenden
Beschreibung sowie anhand der Zeichnungen. Ausfiih-
rungsbeispiele der Erfindung sind in den folgenden
Zeichnungen rein schematisch dargestellt und werden
nachfolgend naher beschrieben. Einander entsprechen-
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de Gegenstande oder Elemente sind in allen Figuren mit
den gleichen Bezugszeichen versehen. Es zeigt

Figur 1 Erfindungsgemafier Saugroboter in Grund-
stellung und Tragestellung,

Figur 2 Gehause mit Staubsammelbehalter,

Figur 3 Ruckseite von Griffmulde,

Figur 4 Detailansicht auf Federelement,

Figur 5 weitere Detailansicht auf Federelement,

Figur 6 Detailansicht auf Befestigung von Tragegriff,

Figur 7 weitere Detailansicht auf Befestigung von
Tragegriff,

Figur 8 Tragegriff,

Figur 9 Detailansicht auf Verschlussklappe,

Figur 10  weitere Detailansicht auf Verschlussklappe,

Figur 11 weitere Detailansicht auf Verschlussklappe,

Figur 12 Schnittansicht durch Verschlussklappe,

Figur 13  Schnittansicht durch Staubsammelbehalter,

Figur 14  weitere Schnittansicht durch Staubsammel-
behalter,

Figur 15  Lagerbereiche der Klappenteile und

Figur 16  weitere Schnittansicht durch Verschluss-
klappe.

[0019] In den Figuren mit dem Bezugszeichen 1 be-

zeichnet ist ein erfindungsgemafRer Saugroboter rein
schematisch dargestellt. Die Darstellung gemaf Figur 1
zeigt zwei Saugroboter 1 zur Reinigung und Pflege von
Bodenflachen 2 jeweils mit einem fahrbaren Gehause 3.
In dem Gehause 3 ist ein nicht dargestelltes Geblase zur
Erzeugung eines Unterdruckes zur Aufnahme von Staub
mittels eines Luftstromes angeordnet. AuRerdem ist in
dem Gehause 3 eine Abscheidesystem 4 (Fig. 13, 14)
zur Reinigung der aufgenommenen Luft vom Staub und
ein Staubsammelbehalter 5 (Fig. 13, 14) zur Aufnahme
von abgeschiedenem Staub angeordnet. Vorteilhafter-
weise ist an dem Gehause 3 ein ausziehbarer Tragegriff
6 angeordnet ist. Uber diesen Tragegriff 6 ist eine kom-
fortable und Bauraum sparende Losung gegeben, iber
die das Gehause 3 des Saugroboters 1 bei einem Wech-
sel der Wohnebenen in einem mehrstéckigen Haushalt
leicht und sicher Uber Treppenstufen hinweg getragen
werden kann. Wahrend der Saugroboter 1 auf der linken
Seite der Figur 1 auf der Bodenflache 2 bei der Reinigung
und Pflege in einer Grundstellung oder Fahrstellung des
Saugroboters 1 gezeigt ist, befindet sich der rechte Sau-
groboter 1in einer Tragestellung. In dieser Tragestellung
ist der Saugroboter 1 vom Benutzer 18 oder der Benut-
zerin 18 an dem Tragegriff 6 gegriffen und von der Bo-
denflache 2 aufgehoben worden. In dieser Darstellung
ist auch zu erkennen, dass der Tragegriff 6 in einer ein-
gezogenen Grundposition des Tragegriffs 6 in einer Griff-
mulde 7 (Fig. 2) des Gehauses 3 angeordnet ist und in
einer ausgezogenen Trageposition des Tragegriffs 6 aus
der Griffmulde 7 (Fig. 2) des Gehauses 3 herausbewegt
ist. Die Griffmulde 7 (Fig. 2) dientdazu, dass der Benutzer
18 oder die Benutzerin 18 leicht unter den Tragegriff 6
greifen kann. Die Griffmulde 7 (Fig. 2) erstreckt sich hier-
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zu bevorzugt entlang des Gehauses 3 bis zur Bodenfla-
che 2. In der links gezeigten, eingezogenen Grundposi-
tion des Tragegriffs 6 stort dieser nicht wahrend des
Saugbetriebs des Saugroboters 1 bei der Reinigung und
Pflege der Bodenflachen 2 und ist sicher und platzspa-
rend in der Griffmulde 7 (Fig. 2) aufbewahrt. Das Gehau-
se 3 des Saugroboters 1 weist auf der Bodenflache 2
eine groRere Breite B als H6he H von der Bodenflache
2 auf, wie an dem linken Saugroboter 1 angedeutet ist.
Der Tragegriff 6 ist wiederum an einer Breitseite 9 des
Gehauses 3 angeordnet. Hierdurch kann die gréRere
Breite B des Gehauses 3 langs des Oberschenkels 19
gefluihrt werden, wahrend die geringere Hohe H des Ge-
hauses 3 ein nahes Tragen des Saugroboters 1 am Kor-
per ermdglicht, ohne dass der Saugroboter mit der Breit-
seite 9 gegen den Oberschenkel 19 des tragenden Be-
nutzers 18 oder der tragenden Benutzerin 18 schlagt.
Der Tragegriff 6 verlauft vorteilhafterweise entlang der
Breitseite 9 um das Gehause 3 des Saugroboters 1, wie
auch aus Figur 2 ersichtlich. Damit kann der Saugroboter
1, wie auf der rechten Seite der Figur 1 gezeigt, sehr
einfach mit der Breitseite 9 nach oben am Tragegriff 6
getragen werden. Auflerdem ist der Tragegriff 6 dazu
eingerichtet, einfach in die Breite B aus dem Gehause 3
gezogen zu werden.

[0020] In Figur 2 ist das Gehause 3 des Saugroboters
1 gemaR Figur 1 ausschnittsweise mit einem angedeu-
teten Staubsammelbehalter 5 gezeigt. Zu erkennen ist,
dass abgeschiedener Staub ohne weitere MalRnahmen
aus der Ansaugéffnung 10 des Staubsammelbehalters
5 austritt, wenn der Saugroboter 1 an dem herauszieh-
baren Tragegriff 6 mit der Breitseite 9 des Gehduses 3
nach oben getragen wird. Um dieses Problem zu I6sen,
werden nachfolgend noch weitere Malnahmen naher er-
lautert.

[0021] Zun&chst soll aber die in Figur 3 von der Riick-
seite gezeigte Griffmulde 7 des Gehauses naher erlautert
werden, welche den Tragegriff 6 in der eingezogenen
Grundposition des Tragegriffs 6 aufnimmt. Wie in Figur
3 dargestellt, verfligt der Tragegriff 6 Giber Langlochdsen
20, die am Gehause 3 verschieblich gelagert sind und
die ein Herausziehen des Tragegriffs 6 aus der Grund-
position in die Trageposition erméglichen. Die Lang-
lochdsen 20 greifen hierzu durch Aussparungen 21 seit-
lich der Griffmulde 7 in das Gehause 3 ein und sind dort
auf der Innenseite 22 gelagert. An der Innenseite 22 des
Gehauses 3 sind auch Auszuganschlage 23 gebildet, die
lotrecht nach innen vorstehen. An diesen Auszugan-
schlagen 23 sind die Langlochdsen 20 des Tragegriffs 6
verschieblich eingehangt.

[0022] Die Figuren 4 und 5 zeigen eine Ausfiihrung,
bei der zwei Federelemente 8 an dem Tragegriff 6 an-
geordnet sind, welche dazu eingerichtet sind, den gegen
die Federkraft der Federelemente 8 in Trageposition he-
rausgezogenen Tragegriff 6 mittels Federkraft gemein-
sam automatisch zurtick in die Grundposition zu bewe-
gen.

[0023] Inden Figuren 6 und 7 sind Detailansichten auf
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die Befestigungen des Tragegriffs 6 einer weiteren Aus-
fuhrung gezeigt. Hier ist das an dem Tragegriff 6 ange-
ordnete Federelement durch ein Federstahlblech im Tra-
gegriff 6 selbst gebildet. Dieses Federelement ist bevor-
zugt als Einlegeteil mit elastischen Kunststoff umspritzt.
Das Einlegeteil ist vorteilhafterweise dazu eingerichtet
ist, den gegen die Federkraft in Trageposition herausge-
zogenen Tragegriff 6 mittels Federkraft automatisch zu-
rick in die Grundposition zu bewegen.

[0024] Die Figur 8 zeigt den Tragegriff 8 noch einmal
in einer Einzelansicht. Hier sind die an den Enden des
Tragegriffs 6 angeordneten Langlochdsen 20 zu erken-
nen, mit denen der Tragegriff 3 an dem Gehause 3 (Fig.
3) befestigt ist.

[0025] Um das Problem zu l6sen, dass abgeschiede-
ner Staub aus der Ansaugé6ffnung 10 des Staubsammel-
behalters 5 austritt, istvorgesehen an der Ansaugéffnung
10 eine Verschlussklappe 11 anzuordnen. Diese Ver-
schlussklappe 11 ist in Figur 9 in einer Detailansicht ge-
zeigt. Die Ansaug6ffnung 10 ist beim beschrieben Sau-
groboter 1 bevorzugt tber eine zweigeteilte Verschluss-
klappe 11 verschlieRbar. Uber diese zweigeteilte Ver-
schlussklappe 11 lasst sich die Ansaug6ffnung 10 platz-
sparend verschlieen, wie im nachfolgenden noch naher
erlautert wird. Mit dem Verschluss der Ansaugdffnung
10 tritt beim Tragen des Saugroboters 1 kein abgeschie-
dener Staub aus dem Staubsammelbehalter 5 aus. Die
mehrteilige Verschlussklappe 11 weist ein horizontal ver-
schwenkbares Klappenoberteil 12 an einer Oberkante
13 der Ansaug6ffnung 10 und ein horizontal verschwenk-
bares Klappenunterteil 14 an einer Unterkante 15 der
Ansaug6ffnung 10 aufweist. In Figur 9 sind beide Klap-
penteile 12, 14 der Verschlussklappe 11 aufgeschwenkt
dargestellt, sodass die Ansaugoéffnung 10 freiliegt. Im
Saugbetrieb kann so Staub Uber die Ansaug6ffnung 10
in dem Sammelbehélter 5 aufgenommen werden.
[0026] In Figur 10 ist das Klappenoberteil 12 der Ver-
schlussklappe 11 geschlossen dargestellt. In diese ge-
zeigte Schliel3stellung geht das horizontal ausgerichtete
Klappenoberteil 12 bei einer Deaktivierung des Geblases
automatisch tber, um die Ansaug6ffnung 10 teilweise zu
verschlieRen. Von dem Unterdruck des Geblases wird
das Klappenoberteil 12 andererseits in eine Offnungs-
stellung, in welcher die Ansaugéffnung 10 gedffnet ist,
ebenfalls automatisch verlagert.

[0027] Die andere Halfte der Ansaugé6ffnung 10 wird,
wie in Figur 11 zu sehen, von dem Klappenunterteil 14
verschlossen, sobald der Saugroboter 1 am Tragegriff
6, wie auf der rechten Seite der Figur 1 zu sehen, ange-
hoben wird. Dabei fallt das horizontal ausgerichtete Klap-
penunterteil 14 auf das Klappenoberteil 12 und die An-
saugo6ffnung 10 wird von beiden Klappenteilen 12, 14 der
Verschlussklappe 11 gemeinsam verschlossen. Die bei-
den Klappenteile 12, 14 fallen vorteilhafterweise einfach
mittels Schwerkraft in die gezeigte Schlief3stellung.
[0028] Die Figur 12 zeigt eine Schnittansicht durch die
Verschlussklappe 11, wobei die Klappenteile 12, 14 wie
in Figur 11 zu sehen, die Ansaug6ffnung 10 gemeinsam
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verschlieRen. Die Unterkante 15 der Ansaug6ffnung 10
weist einen Vorsprung 17 in den Staubsammelbehalter
5 auf. Dieser Vorsprung 17 dient dazu den aufgenom-
menen Staub in dem Staubsammelbehalter 5 zuriickzu-
halten, wenn der Saugroboter 1 aus einer Fahrstellung
bzw. Grundstellung durch Anheben am Tragegriff 6 (Fig.
1) in eine Tragestellung geneigt wird. In der Schnittdar-
stellung gemaR Figur 12 ist zu erkennen, dass zwischen
dem Klappenoberteil 12 und dem Klappenunterteil 14
der Verschlussklappe 11 eine Trennebene 16 gebildet
ist. Diese Trennebene 16 verlauft angewinkelt zu einer
Lotrechten L zwischen der Oberkante 13 und der Unter-
kante 15 der Ansaugéffnung 10. Uber die angewinkelte
Trennebene 16 wird erreicht, dass sich das Klappenun-
terteil 14 an dem geschlossenen Klappenoberteil 12 ab-
stiitzen kann. So wird ein besonders dichter Verschluss
der Ansaug6ffnung 10 durch die zweigeteilte Verschluss-
klappe 11 erreicht. An dem Klappenoberteil 12 bildet die
angewinkelte Trennebene 16 eine zum Schwenkbereich
des Klappenunterteils 14 offene Fase, sodass die sich
das Klappenunterteil 14 beim Verschwenken in die
Schlielstellung an diese Fase anlegen kann, nachdem
bereits das Klappenoberteil 12 durch die Deaktivierung
des Geblases vor die Ansaugéffnung 10 verschwenkt
wurde, wie auch in Figur 13 zu sehen ist.

[0029] AusFigur 13 gehteine Schnittansichtdurchden
Staubsammelbehalter 5 mit Verschlussklappe 11 hervor.
In der Grundstellung des Saugroboters 1 auf der Boden-
flache 2 und bei Deaktivierung des Geblases fallt das
Klappenoberteil 12 der Verschlussklappe 11 automa-
tisch vor die Ansaugé6ffnung 10 des Staubsammelbehal-
ters 5. Die zweigeteilte Verschlussklappe 11 ermdglicht
kleinere Klappenteile 12, 14 zu verwenden, sodass der
Schwenkbereich der Klappenteile 12, 14 kleiner ausfal-
len kann, als bei einer durchgehenden Verschlussklap-
pe. In dem hier gezeigten Ausfiihrungsbeispiel wird so
das Abscheidesystem 4 im Saugbetrieb nicht von der
Verschlussklappe 11, insbesondere nicht von dem Klap-
penoberteil 12 verdeckt, sodass der Staub wirksam ab-
geschieden werden kann.

[0030] Die Figur 14 zeigt den Staubsammelbehélter 5
in der Tragestellung des Saugroboters 1 (Fig. 1). Hier
fallt das Klappenunterteil 14 beim Anheben des Saugro-
boters 1 (Fig. 1) am Tragegriff 6 mittels Schwerkraft auf
das Klappenoberteil 12 und die Ansaugéffnung 10 wird
von beiden Klappenteilen 12, 14 der Verschlussklappe
11 gemeinsam verschlossen.

[0031] Die Figur 15 zeigt die Lagerbereiche 24 der
Klappenteile 12, 14, die bereits aus den Figuren 9 bis 11
ersichtlich sind, in einer Seitenansicht. Die Klappenteile
12, 14 sind in dem Staubsammelbehalter 5 in Langl6-
chern gelagert, sodass diese auch bei starken Ver-
schmutzungen leichtgangig verschwenkbar bleiben.
[0032] InFigur 16 ist eine weitere Schnittansicht durch
ein Klappenteil 12, 14 der Verschlussklappe 11 gezeigt.
Hieristzu erkennen, dass die Randbereiche 25 der Klap-
penteile 12, 14 ausgediinnt sind, um auch bei starken
Verschmutzungen ein sicheres SchlieRen der Ver-
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schlussklappe 11 zu ermdglichen. Die Randbereiche 25
der Klappenteile 12, 14 weisen eine schrage AulRenge-
ometrie gegeniiber der Ansaug6ffnung 10 auf, sodass
sich bei einer Blockade beispielsweise durch feinen
Staub zwischen der AulRengeometrie 25 und der An-
saug6ffnung 10 des Staubsammelbehélters 5 bereits
nach einem geringen Offnungswinkel ein gréReres Spalt-
bild einstellt und die Verschlussklappe 11 dadurch leicht-
gangiger o6ffnet.

[0033] Naturlich ist die Erfindung nicht auf das darge-
stellte Ausflihrungsbeispiel beschrankt. Weitere Ausge-
staltungen sind maéglich, ohne den Grundgedanken zu
verlassen.

Bezugszeichenliste:
[0034]

Saugroboter
Bodenflachen
Gehause
Abscheidesystem
Staubsammelbehalter
Tragegriff
Griffmulde
Federelement

9 Breitseite

10  Ansaugoéffnung

11 Verschlussklappe
12  Klappenoberteil
13  Oberkante

14  Klappenunterteil
15  Unterkante

16  Trennebene

17  Vorsprung

18  Benutzer

19  Oberschenkel

20 Langlochésen

21 Aussparungen

22 Innenseite

23  Auszuganschlage
24  Lagerbereich

25 Randbereich

0 ~NO O WN -

B Breite

H Hohe

L Lotrechten
Patentanspriiche

1. Saugroboter (1) zur Reinigung und Pflege von Bo-
denflachen (2) miteinem fahrbaren Gehause (3) und
einem in dem Gehause (3) angeordneten Geblase
zur Erzeugung eines Unterdruckes zur Aufnahme
von Staub mittels eines Luftstromes, mit einem Ab-
scheidesystem (4) zur Reinigung der aufgenomme-
nen Luft vom Staub und mit einem Staubsammelbe-
halter (5) zur Aufnahme von abgeschiedenem
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Staub,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Staubsammelbehalter (5) eine Ansaugoff-
nung (10) zur Aufnahme von abgeschiedenem
Staub aufweist, wobei die Ansaug6ffnung (10) Gber
eine zweigeteilte Verschlussklappe (11)
verschlieRbar ist.

Saugroboter nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass an dem Gehause (3) ein ausziehbarer Trage-
griff (6) angeordnet ist.

Saugroboter (1) nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Tragegriff (6) in einer ein-
gezogenen Grundpositionin einer Griffmulde (7) des
Gehauses (3) angeordnet ist und in einer ausgezo-
genen Trageposition aus der Griffmulde (7) des Ge-
hauses (3) herausbewegt ist.

Saugroboter (1) nach Anspruch 1 oder Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass an dem Tragegriff
(6) mindestens ein Federelement (8) angeordnet ist,
welches dazu eingerichtet ist, den gegen die Feder-
kraftdes Federelements (8) in Trageposition heraus-
gezogenen Tragegriff (6) mittels Federkraft automa-
tisch zurtick in die Grundposition zu bewegen.

Saugroboter (1) nach einem der Anspriiche 2 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass das Gehause (3)
des Saugroboters (1) auf der Bodenflache (2) eine
groRere Breite (B) als Hohe (H) von der Bodenflache
(2) aufweist, wobei der Tragegriff (6) an einer Breit-
seite (9) des Gehauses (3) angeordnet ist.

Saugroboter (1) nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Tragegriff (6) dazu einge-
richtet ist, in die Breite (B) aus dem Gehause (3)
gezogen zu werden und der Saugroboter (1) dazu
eingerichtet ist, mit der Breitseite (9) nach oben am
Tragegriff (6) getragen zu werden.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Verschlussklappe (11) ein horizontal verschwenk-
bares Klappenoberteil (12) an einer Oberkante (13)
der Ansaug6ffnung (10) und ein horizontal ver-
schwenkbares Klappenunterteil (14) an einer Unter-
kante (15) der Ansaugéffnung (10) aufweist.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Klappenoberteil (12) dazu eingerichtet ist, von dem
Unterdruck des Geblases in eine Offnungsstellung,
in welcher die Ansaug6ffnung (10) gedffnet ist, ver-
lagert zu werden, wobei das Klappenoberteil (12)
dazueingerichtetist, beieiner Deaktivierung des Ge-
blases automatisch in eine Schlie3stellung tberzu-
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gehen und die Ansaugd6ffnung (10) zu verschlief3en.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Trennebene (16) zwischen dem Klappenoberteil
(12) und dem Klappenunterteil (14) vorgesehen ist,
welche angewinkelt zu einer Lotrechten (L) zwi-
schen der Oberkante (13) und der Unterkante (15)
der Ansaugéffnung (10) verlauft.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Unterkante (15) der Ansaugéffnung (10) einen Vor-
sprung (17) in den Staubsammelbehalter (5) auf-
weist, wobei der Vorsprung (17) dazu ausgebildet
ist, aufgenommenen Staub in dem Staubsammelbe-
halter (5) zurlickzuhalten, wenn der Saugroboter (1)
aus einer Fahrposition in eine Trageposition geneigt
wird.
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