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(57)  Linvention propose un équipement autonome
(1) pour enlever de la poussiére sur une surface occupée
par un meuble, tels que lit ou armoire, I'aspirateur. Elle
comprend

- une unité de fourniture d’énergie,

- une unité d’enlevement de la poussiere (30, 31, 4, 4°)
sur une zone de passage de I'équipement autonome,

- au moins un capteur de détection d’obstacle (5, 5', 9),
tel que capteur infrarouge, laser, ultrason ou de lumino-
sité,

- une unité de déplacement (20, 2, 2’), qui modifie la
trajectoire de I'équipementautonome (1) en fonction d’un
signal de sortie dudit capteur (5, 5°, 9)

Selon l'invention, ledit au moins un capteur de dé-
tection d’obstacle (9) est un capteur pour détecter la pré-
sence du meuble (M) substantiellement au-dessus dudit
capteur (1), et en ce que I'unité de déplacement (20, 2,
2’) modifie la trajectoire de I'équipement autonome si le
signal de sortie dudit capteur (9) indique une absence
de présence du meuble (M).

EQUIPEMENT D’ENLEVEMENT DE LA POUSSIERE POUR SURFACE SOUS MEUBLE
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Description
Domaine technique de I'invention

[0001] La présenteinvention concerne de maniére gé-
nérale un équipement d’enlévement de la poussiere, tel
qu’aspirateur, destiné a étre utilisé pour enlever de la
poussiére sur des surfaces situées sous des meubles
dans une habitation.

Etat de la technique

[0002] Tres souvent ces surfaces difficiles d’acces
sont négligées et ne sont pas régulierement nettoyées
de leur poussiere, laissant la poussiére s’entasser,
ouvrantla possibilité a une hygiéne imparfaite. Il est aussi
possible que I'occupant de I'habitation tente par lui-mé-
me de procéder a un enlévement de la poussiére avec
un aspirateur a embout allongé, ce qui demeure difficile
et inconfortable pour l'utilisateur.

[0003] D’autresaspirateurs,dits « robot », pour aspirer
la poussiére des habitations ont été développés plus ré-
cemment et sont aujourd’hui disponibles sur le marché.
lls comprennent un moteur d’aspiration, une unité de
fourniture d’énergie telle que pile ou batterie, un ou plu-
sieurs capteurs de détection d’obstacle, tel que capteur
infrarouge, laser ou ultrason. Lorsque le capteur recoit
un signal écho représentatif de la présence d’un obstacle
a courte distance de 'aspirateur, une unité de traitement
de l'aspirateur, tel que microprocesseur, active un pre-
mier moteur qui entraine la rotation d’'une premiére roue,
et désactive un deuxiéme moteur qui entraine le blocage
d'une seconde roue, entrainant un changement de di-
rection de I'aspirateur au moment de I'approche de I'obs-
tacle. Ces aspirateurs autonomes sont inadaptés aux
surfaces sous meuble car la détection d’'un meuble ou
des pieds du meuble par exemple peut amener I'aspira-
teur a contourner la surface sous le meuble. Par ailleurs
ces aspirateurs ne sont pas congus pour un nettoyage
efficace d'une surface sous meuble dont la fréquence de
nettoyage est souvent plus faible.

[0004] L’invention vise a remédier aux inconvénients
de la technique antérieure en proposant un aspirateur
autonome destiné aux surfaces sous meuble.

Résumé de I'invention

[0005] Avec ces objectifs en vue, I'invention propose
un procédé particulierement innovant. Selon l'invention,
un équipement autonome pour enlever de la poussiere
sur une surface occupée par un meuble, tels que lit ou
armoire, comprend :

- une unité de fourniture d’énergie,

- uneunité d’enlévement de la poussiére sur une zone
de passage de I'équipement autonome,

- aumoins un capteur de détection d’obstacle, tel que
capteur infrarouge, laser, ultrason ou de luminosité,
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- une unité de déplacement, qui modifie la trajectoire
de I'équipement autonome en fonction d’un signal
de sortie dudit capteur.

[0006] L’équipement autonome est caractérisé en ce
que ledit au moins un capteur de détection d’obstacle est
un capteur pour détecter la présence du meuble subs-
tantiellement au-dessus dudit capteur, et en ce que I'uni-
té de déplacement modifie la trajectoire de I'équipement
autonome si le signal de sortie dudit capteur indique une
absence de présence du meuble.

[0007] D’autres caractéristiques et avantages de la
présente invention apparaitront dans la description qui
va étre faite ci-dessous d’un mode de réalisation d’'un
aspirateur conforme a I'invention.

Bréve description des figures

[0008] On se reportera aux dessins annexés dans
lesquels :

LaFig. 1 une vue de dessous d’un équipement d’en-
levement de la poussiére, ici un aspirateur, selon un
mode de réalisation de I'invention ;

LaFig.2 montre une vue de dessus d'un équipement
d’enlevement de la poussiére, ici un aspirateur, tel
qu'illustré sur la Fig. 1 ;

La Fig. 3 est un bloc-diagramme schématique d’'un
aspirateur selon le mode de réalisation illustré dans
les Fig. 1 et Fig. 2;

LaFig. 4 estun algorithme mis en oeuvre dans l'unité
de commande Ul de la Fig. 3 ;

La Fig. 5 montre un diagramme schématique d’'un
capteur ; et

LaFig.6illustre unereprésentation en vue de dessus
du déplacement d’'un aspirateur selon l'invention.

Description détaillée

[0009] En référence a la Fig. 1, selon une implémen-
tation de linvention, I'’équipement d’enléevement de la
poussiére est un aspirateur 1. La Fig. 1 en vue de des-
sous montre deux roues 2 et 2’, dites motorisées, asso-
ciées a deux moteurs d’entrainement (non représentés)
respectifs, une roue pivotante non entrainée par un mo-
teur 2", deux brosses de balayage tournantes 3 et 3’, une
bouche d’aspiration de la poussiére 4 et une bouche de
refoulement de l'air filtré 4’, deux capteurs d’obstacle 5
et 5’ et un parechoc 6 entourant I'aspirateur 1. En vue
de dessous dans la Fig. 2, l'aspirateur 1 comprend une
trappe 7 de changement du filtre, un connecteur 8 pour
recharger une batterie de I'aspirateur a partir du réseau
électrique, un bouton 8’ de mise en marche/extinction de
'aspirateur 1, et un capteur d’obstacle 9 selon I'invention
qui est donc positionné sur la partie supérieure de I'as-
pirateur et non sur la partie latérale comme le sont les
capteurs 5 et 5. Il est a noter que le capteur d’obstacle
9 n’est pas destiné a détecter un obstacle dans la direc-
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tion de laquelle se dirige I'équipement 1 (tel qu’aspira-
teur), mais a détecter la 'absence du meuble au-dessus
de I'équipement 1. Comme montré dans la Fig. 3, un
bloc-diagramme interne de I'aspirateur 1 selon un mode
de réalisation non limitatif, comprend pour la partie
déplacement : trois capteurs 5, 5’ et 9, une unité Ul de
traitement 20, tel que microprocesseur et deux roues mo-
torisées 2, 2’, et pour la partie aspiration : un moteurd’as-
piration 30, un filtre a air, une bouche d’aspiration 4 et
une bouche de refoulement 4°.

[0010] Le fonctionnement de l'aspirateur 1 selon ce
mode de réalisation est le suivant. Lorsqu’une unité de
fourniture d’énergie, constituée typiquement d’'une bat-
terie ou de piles est suffisamment chargée(s), des lors
que l'utilisateur appuie sur le bouton de mise en marche
8', les deux brosses de balayage tournantes 3 et 3’ et le
moteur d’aspiration 30 sont mis sous tension. L'unité
d’enlévement de la poussiére comprenant les deux bros-
ses de balayage tournantes 3 et 3’, le moteur d’aspiration
30, le filtre d’aspirateur 31, la bouche d’aspiration de la
poussiére 4 et la bouche de refoulement de l'air filtré 4,
aspire la poussiére et la retient dans le filtre 31. Pour
cela, les deux brosses de balayage tournantes 3 et 3’,
repoussent la poussiére vers la bouche d’aspiration 4,
laquelle poussiére est aspirée et filtrée par le filtre 31,
I'air filtré étant renvoyé par la bouche de refoulement 4’
de lairfiltré. Il est a noter que bien que le mode de réa-
lisation illustré dans les figures jointes propose d’utiliser
un moteur d’aspiration, selon un autre mode de réalisa-
tion, 'unité d’enlévement de la poussiére comprend une
ou plusieurs brosses de balayage, tournantes ou fixes,
qui repousse la poussiére a I'extérieur de la surface si-
tuée sous le meuble, sans moteur d’aspiration, comme
expliqué ci-aprés. De méme, selon encore un autre mode
de réalisation, le moteur d’aspiration 30 peut étre un mo-
teur sans filtre changeable 31.

[0011] Les capteurs de détection d’'obstacle 5, 5’ et 9,
pouvant étre chacun un capteur infrarouge, laser, ultra-
son ou de luminosité, permettent a une unité de dépla-
cement comprenant I'unité de traitement 20 et des roues
motorisées 2 et2’, de modifierlatrajectoire de I'aspirateur
1 en fonction d’un signal de sortie d’au moins un capteur,
et ainsi d’éviter les obstacles (capteurs 5,5’) d’'une part,
et d’autre part, selon l'invention, de circonscrire le mou-
vement de I'aspirateur 1 substantiellement a la surface
située sous le meuble (capteur 9).

[0012] L’algorithme mis en oeuvre par l'unité de traite-
ment 20 est illustré dans la Fig. 4. L'unité de traitement
recoit les informations des capteurs 5, 5" et 9. Chaque
capteur 5,5’ produit un signal représentatif de la présence
d’'un obstacle et le signal de sortie du capteur 9 produit
un signal représentatif de la présence du meuble au-
dessus de la surface a nettoyer.

[0013] Parexemple commeillustré danslaFig.5,dans
le cas d’un capteur infrarouge selon une réalisation, le
capteur 9 comprend un émetteur 91, incluant une LED
infrarouge avec une lentille, qui émet un étroit faisceau
de rayonnement infrarouge. Un récepteur du capteur 92
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comprend une photodiode ou un phototransistor qui dé-
tecte le signal réfléchi, ou signal écho, par I'obstacle M
(le meuble) et un circuit de traitement (non représenté)
de ce signal réfléchi qui produit un signal de sortie de
capteur. L’émetteur 91 émet un faisceau infrarouge par
exemple d’une fréquence de 38 kHz, qui est regu par
réflexion par le meuble M en cas de présence de ce der-
nier, par la photodiode ou le phototransistor du récepteur
92 du capteur, en un signal écho. Lorsqu’un objet est
proche du capteur (la distance requise estréglée a l'aide
d’'un potentiometre), le signal de sortie en sortie du ré-
cepteur 92 du capteur affiche un niveau de tension qui
est détecté par l'unité de traitement 20. La portée (sen-
sibilité) du capteur d’obstacles infrarouge peut étre ré-
glable, par exemple par potentiométre, par exemple de
2 a 40 centimeétres.

[0014] Egalement le capteur 9 peut étre un capteur de
luminosité. Dés que la luminosité devient plus élevée, un
signal de sortie du capteur indique cette situation, repré-
sentative de I'absence du meuble au-dessus de la sur-
face a nettoyer.

[0015] L’émetteur 91 du capteur 9 de détection d’obs-
tacle selon I'invention est positionné, selon une réalisa-
tion préférée, sur la surface supérieure de I'aspirateur
pour pointer un faisceau vers le haut, pour détecter la
présence du meuble substantiellement au-dessus de
'aspirateur, tandis que les capteurs 5 et 5’ sont position-
nées latéralement pour détecter des obstacles dans le
sens du mouvement de I'aspirateur 1.

[0016] Comme montré dans l'algorithme de la Fig. 4,
qui est exécuté en boucle, I'unité de déplacement, com-
prenant l'unité de traitement 20 et les deux roues moto-
risées 2, 2’, modifie la trajectoire de I'aspirateur 1 (Etape
43) si le signal de sortie dudit capteur 9 indique une ab-
sence de meuble au-dessus de la surface a nettoyer
(« No » en sortie du Test de I'étape 40), selon I'étape 40
en combinaison avec I'étape 43 de la Fig. 4. Puisque le
capteur 9 produit un signal de sortie représentatif de la
présence (I'absence du meuble détectée entraine un
changement de direction) d’'un meuble au-dessus de la
surface considérée, cela permet de circonscrire le mou-
vementde l'aspirateur 1 sur la surface sous meuble. Pour
cela, l'unité de déplacement modifie la trajectoire de
I'équipement autonome sile signal de sortie dudit capteur
9 indique une absence de présence du meuble. Alterna-
tivement, si le signal de sortie dudit capteur 9 indique
une présence de meuble au-dessus de la surface a net-
toyer (signifiant que l'aspirateur est sous le meuble,
« Yes » en sortie du Test de I'étape 40), dans I'étape 41
I'algorithme teste alors ensuite si au moins I'un des si-
gnaux de sortie des capteurs 5, 5’ est un signal repré-
sentatif de la présence d’un obstacle. Sile signal de sortie
de I'un au moins des deux capteurs 5,5 indique la pré-
sence d’'un obstacle (il s’agira donc d’un obstacle de type
mur ou autre disposé dans la direction de déplacement
de l'aspirateur 1), alors I'unité de déplacement constitué
de l'unité de traitement 20 et de I'unité de déplacement
2, 2’ modifie la trajectoire de I'aspirateur 1, selon étape
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43. Additionnement, si le signal de réception de I'un au
moins des deux capteurs 5,5’ n’indique pas la présence
d’un obstacle, alors I'unité de déplacement constitué de
'unité de traitement 20 et des roues motorisées 2, 2’ ne
modifie pas la trajectoire de I'aspirateur 1, selon étape 42.
[0017] L’étape de changement de direction peut étre
effectuée selon un mode de réalisation de la maniére
suivante. L'unité de traitement 20 de l'aspirateur 1, tel
que microprocesseur, maintient I'activation d’'un premier
moteur qui entraine la rotation d’une premiére roue 2, et
désactive un deuxieme moteur qui entraine le blocage
d’'une seconde roue 2’, entrainant un changement de di-
rection de l'aspirateur 1 au moment de I'approche de
I'obstacle ou de la détection de I'absence du meuble au-
dessus de l'aspirateur 1. Ainsi, si (a) - ou bien le signal
de sortie du capteur 9 indique I'absence de présence
d’'un meuble, ou bien (b) - le signal de sortie du capteur
9 indique la présence d’'un meuble mais I'un au moins
des signaux de sortie respectivement des deux capteurs
5, 5" indique la présence d’'un obstacle, alors l'unité de
déplacement constituée de l'unité de traitement 20 et des
roues motorisées 2, 2, modifie la trajectoire de I'aspira-
teur 1, selon étape 43.

[0018] L’étape de changement de direction 43 opérée
par I'unité de déplacement 20, 2, 2’ est mise en oeuvre
par exemple de la maniére suivante, comme illustrée sur
la Fig. 5. L'utilisateur positionne I'aspirateur 1 autonome
sous le meuble avec un repére visible R sur la partie
supérieure de I'aspirateur qui doit étre orienté vers I'ex-
térieur de la surface S a aspiration de la poussiére. L’as-
pirateur autonome 1 avance avec un angle aléatoire pour
le nettoyage de la surface S jusqu’a ce que le capteur 9
signale I'absence du meuble substantiellement au-des-
sus de dudit capteur 9. Dés que cet évenement est dé-
tecté selon algorithme de la Fig. 4, I'unité Ul de traitement
20 maintient I'activation d’un premier moteur qui entraine
larotation d’une premiére roue, etdésactive un deuxieme
moteur qui entraine le blocage d’'une seconde roue, en-
trafinant un changement de direction de I'aspirateur. Ce
changement de direction se fait par exemple a chaque
fois selon un angle o aléatoire, compris entre 0° (demi
tour) et 90° mesuré toujours dans le méme sens trigo-
nométrique par rapport au sens de déplacement de I'as-
pirateur 1. Cet angle est déterminé par la durée pendant
laquelle 'un des moteurs qui entraine la rotation d’'une
premiére roue 2 ou 2’ est activé et I'autre moteur qui
entraine le blocage d’'une seconde roue 2’ ou 2 est dé-
sactivé. Une fois le changement d’angle opéré, les deux
moteurs sont activés entrainant I'aspirateur 1 dans un
mouvement en ligne droite.

[0019] L’invention permet, grace au capteur 9, de cir-
conscrire le mouvement de l'aspirateur substantielle-
ment sous le meuble.

[0020] Il est a noter que l'invention a été décrite dans
un mode de réalisation ou I'équipement d’enlévement de
la poussiére est un aspirateur 1. Cependant cet équipe-
ment pourrait étre un simple équipement autonome muni
de brosse(s), motorisée(s) ou pas, comme un/des ba-
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lai(s) tournant(s), qui repousse(nt) en raison des dépla-
cements de I'équipement sous le meuble, la poussiére
en dehors de la surface S sur laquelle la poussiére doit
étre enlevée, permettant son aspiration ultérieure parun
aspirateur conventionnel par exemple.

Revendications

1. Equipement autonome (1) pour enlever de la pous-
siére sur une surface (S) occupée par un meuble,
tels que lit ou armoire, comprenant :

- une unité de fourniture d’énergie,

- une unité d’enléevement de poussiéere (3, 3’, 30,
31, 4, 4’) sur une zone de passage de I'équipe-
ment autonome,

- au moins un capteur de détection d’obstacle
(5,5, 9), tel que capteur infrarouge, laser, ultra-
son ou de luminosité,

- une unité de déplacement (20, 2, 2’), qui mo-
difie la trajectoire de I'équipement autonome (1)
en fonction d’un signal de sortie dudit au moins
un capteur (5, 5, 9):

- caractérisé en ce que ledit au moins un cap-
teur de détection d’obstacle (9) est un capteur
pour détecter la présence du meuble (M) subs-
tantiellement au-dessus dudit capteur (1), et en
ce que l'unité de déplacement (20, 2, 2°) modifie
la trajectoire de I'équipement autonome si le si-
gnal de sortie dudit capteur (9) indique une ab-
sence de présence du meuble (M).
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