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(54) ASPIRATEUR COMPRENANT DES MOYENS DE DETECTION D EPAISSEUR DE SOL MOU

(57) L’aspirateur comprend une tête d’aspiration (5)
comprenant une brosse rotative (18) ; un moteur d’en-
traînement de brosse (21) configuré pour entraîner en
rotation la brosse rotative (18) ; un moteur d’aspiration
configuré pour générer un flux d’air à travers la tête
d’aspiration (5) ; et une unité électronique de commande
configurée pour calculer un paramètre de variation d’in-
tensité à partir de valeurs d’intensité mesurées par un

dispositif de mesure d’intensité associé au moteur d’en-
traînement de brosse (21), et pour ajuster la puissance
d’aspiration de l’aspirateur respectivement à une pre-
mière puissance d’aspiration solmou prédéterminée et à
une deuxième puissance d’aspiration sol mou prédéter-
minée en fonction du résultat d’une comparaison du
paramètre de variation d’intensité calculé avec des pre-
mière et deuxième valeurs seuil de détection.

EP
4

74
0

81
2

A
1

Processed by Luminess, 75001 PARIS (FR)



2

1 EP 4 740 812 A1 2

Description

Domaine technique

[0001] La présente invention concerne le domaine des
aspirateurs équipés d’une tête d’aspiration, également
nommée suceur d’aspirateur, permettant d’aspirer des
poussières et des déchets présents sur une surface à
nettoyer.

Etat de la technique

[0002] Les aspirateurs équipés d’une tête d’aspiration
sont bien connus sur le marché, ceux-ci permettant de
nettoyer des surfaces par aspiration pour l’évacuation
des poussières et des déchets reposant sur celles-ci. La
surface à aspirer peut par exemple être un sol dur, tel que
du carrelage, du parquet ou du stratifié, ou un solmou, tel
que de la moquette ou un tapis.
[0003] Une tête d’aspiration comprend de façon
connue :

- un corps de tête comportant une semelle munie
d’une face inférieure et d’une bouche d’aspiration
débouchant dans la face inférieure de la semelle, la
face inférieure de la semelle étant destinée à être
positionnée de manière attenante à la surface à
aspirer durant l’utilisation de l’aspirateur,

- une brosse rotative qui est logée dans un logement
de réception délimité par le corps de tête et qui est
mobile en rotation autour d’un axe de rotation, et

- un mécanisme d’entraînement en rotation configuré
pour entraîner en rotation la brosse rotative autour
de l’axe de rotation, le mécanisme d’entraînement
en rotation comprenant un moteur d’entraînement
de brosse couplé en rotation à la brosse rotative.

[0004] Afind’améliorer les performances de nettoyage
d’un aspirateur du type précité, il est connu d’équiper ce
dernier d’un dispositif demesure configuré pourmesurer
l’intensité du courant électrique appliqué aumoteur d’en-
traînement de brosse, de détecter le type de sol rencon-
tré par la tête d’aspiration en fonction des valeurs d’in-
tensitémesuréespar le dispositif demesure, et d’adapter
la puissance d’aspiration générée par le moteur d’aspi-
ration de l’aspirateur en fonction du type de sol détecté.
[0005] En particulier, le document FR3137557 divul-
gue un aspirateur comportant une unité électronique de
commande configurée pour :

- calculer un indicateur de dispersion, tel que la va-
riance ou l’écart-type, des valeurs d’intensité mesu-
rées par le dispositif de mesure, chaque valeur d’in-
dicateur de dispersion étant calculée à partir d’une
série limitée de valeurs d’intensité successives me-
surées par le dispositif de mesure, et

- détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un
sol mou, et par exemple d’un sol dur à un sol mou,
lorsque l’indicateur de dispersion dépasse la valeur
seuil de détection.

[0006] Une telle configuration de l’aspirateur permet
de détecter un déplacement de la tête d’aspiration sur un
sol mou sans requérir la présence d’un dispositif de
détection de sol spécifique, ce qui réduit les coûts de
fabrication de l’aspirateur selon la présente invention.
[0007] Cependant, une telle configuration de l’aspira-
teur ne permet pas de distinguer le type de sol mou
rencontré par la tête d’aspiration, et notamment si le
sol mou est un sol mou fin, par exemple une moquette,
ou un sol mou épais, par exemple un tapis pourvu de
longs poils. Ainsi, l’aspirateur du type précité ne permet
pas d’ajuster automatiquement au moins un paramètre
de fonctionnement de l’aspirateur en fonction de l’épais-
seur du sol mou rencontré par la tête d’aspiration.
[0008] En particulier, un nettoyage prolongé d’un tapis
épais est susceptible d’entraîner une usure prématurée
des roulements de la brosse rotative et également une
surchauffe du moteur d’entraînement de brosse, si la
vitesse de rotation de ce dernier, sélectionnée pour un
nettoyage d’un sol mou, est trop importante.
[0009] Pour pallier cet inconvénient, il pourrait être
envisagé de réduire la vitesse de rotation du moteur
d’entraînement de brosse prédéfinie pour un nettoyage
d’un sol mou. Cependant, une telle réduction de vitesse
pourrait nuire aux performances de nettoyage d’une
moquette ou d’un tapis de faible épaisseur.

Résumé de l’invention

[0010] La présente invention vise à remédier à tout ou
partie de ces inconvénients.
[0011] Le problème technique à la base de l’invention
consiste notamment à fournir un aspirateur de structure
simple et ergonomique, tout en présentant des perfor-
mances de nettoyage accrues.
[0012] A cet effet, la présente invention concerne un
aspirateur comprenant :

- une tête d’aspiration comprenant une semellemunie
d’une face inférieure configurée pour être orientée
vers une surface à nettoyer et d’une bouche d’aspi-
ration débouchant dans la face inférieure de la se-
melle et par laquelle de l’air extérieur peut être aspiré
par l’aspirateur, la tête d’aspiration comprenant en
outre une brosse rotative mobile en rotation autour
d’un axe de rotation,

- un mécanisme d’entraînement en rotation configuré
pour entraîner en rotation la brosse rotative autour
de l’axe de rotation, le mécanisme d’entraînement
en rotation comprenant un moteur d’entraînement
de brosse couplé en rotation à la brosse rotative,
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- un moteur d’aspiration configuré pour générer un
flux d’air à travers la bouche d’aspiration et dans la
tête d’aspiration,

- un dispositif de mesure d’intensité configuré pour
mesurer l’intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse, et

- une unité électronique de commande configurée
pour commander le fonctionnement de l’aspirateur,
l’unité électronique de commande étant en outre
configurée pour :

ocalculer unparamètredevariationd’intensitéà
partir de valeurs d’intensité mesurées par le
dispositif de mesure d’intensité, et

o comparer le paramètre de variation d’intensité
calculé avec au moins une valeur seuil de dé-
tection.

[0013] L’unité électronique de commande est en outre
configurée pour détecter que la tête d’aspiration est
déplacée sur un sol mou fin, et par exemple d’un sol
dur à un sol mou fin, lorsque le paramètre de variation
d’intensité calculé atteint ou dépasse une première va-
leur seuil de détection, tout en étant inférieur à une
deuxième valeur seuil de détection qui est supérieure
à la première valeur seuil de détection, et pour ajuster, et
par exemple pour diminuer ou augmenter, la puissance
d’aspiration de l’aspirateur à une première puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, qui a une valeur
non nulle, lorsque l’unité électronique de commande a
détectée que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol
mou fin, et l’unité électronique de commande est confi-
gurée pour détecter que la tête d’aspiration est déplacée
sur un sol mou épais, et par exemple d’un sol dur à un sol
mou épais, lorsque le paramètre de variation d’intensité
calculé atteint ou dépasse la deuxième valeur seuil de
détection qui est supérieure à la première valeur seuil de
détectionetpourajuster, et parexemplepourdiminuerou
augmenter, la puissance d’aspiration de l’aspirateur à
une deuxième puissance d’aspiration sol mou prédéter-
minée, qui aunevaleur nonnulle et qui est différentede la
première puissance d’aspiration solmou prédéterminée,
lorsque l’unité électronique de commande a détectée
que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol mou
épais.
[0014] L’épaisseur d’un sol mou, et notamment d’un
tapis, correspond à l’épaisseur de la couche de poils
formant le sol mou, c’est-à-dire à l’épaisseur du sol
mou à laquelle est soustraite l’épaisseur de la couche
de support (par exemple en matériau tissé ou élasto-
mère) qui est destinée à reposer sur le sol et à laquelle
sont fixés lespoils dusolmou.Parexemple, si lespoilsdu
sol mou s’étendent sensiblement verticalement, alors
l’épaisseur dudit sol mou correspondant à la longueur
libre des poils du sol mou. Si les poils du sol mou sont

bouclés, alors l’épaisseur dudit sol mou correspond à la
hauteur moyenne des boucles. Autrement dit, un tapis
ayant une épaisseur de 1,5 cm est un tapis dont les poils
ont une longueur libre qui est en moyenne de 1,5 cm ou
dont les poils forment des boucles avec une hauteur
moyenne des boucles de 1,5 cm. Avantageusement, la
deuxième valeur seuil de détection est déterminée pour
détecter un sol mou épais lorsque l’épaisseur du sol mou
est supérieure à une valeur d’épaisseur prédéterminée,
ladite valeur d’épaisseur prédéterminée étant par exem-
ple comprise entre 0,8 et 1 cm, et est par exemple égale à
1 cm. En d’autres termes, la deuxième valeur seuil de
détection peut être déterminée pour détecter un sol mou
épais lorsque la longueur libre despoils ou la hauteur des
boucles est en moyenne supérieure à 0,8 cm, de pré-
férence supérieure à 1 cm.
[0015] Un exemple de sol mou fin peut par exemple
être unemoquette ouun tapis avec des poils courts, et un
exemple de sol mou épais peut par exemple être un tapis
avec de longs poils.
[0016] Par conséquent, l’aspirateur selon la présente
invention permet de détecter automatiquement un dé-
placement de la tête d’aspiration sur un solmou (qu’il soit
épais ou fin),mais également d’ajuster automatiquement
la puissance d’aspiration de l’aspirateur en fonction du
résultat de la comparaison du paramètre de variation
d’intensité calculé avec respectivement la première va-
leur seuil de détection et la deuxième valeur seuil de
détection, et plus particulièrement en fonction de l’épais-
seur du sol mou sur lequel la tête d’aspiration est dé-
placée. La configuration spécifique de l’unité électro-
nique de commande permet d’une part, selon les régla-
ges d’usine ou au choix de l’utilisateur, par exemple soit
de diminuer la vitesse de rotation du moteur d’aspiration
lorsque la tête d’aspiration est déplacée sur un sol mou
de faible épaisseur afin de limiter la consommation élec-
trique de l’aspirateur pendant une phase de nettoyage
d’un sol mou de faible épaisseur, soit d’augmenter la
vitesse de rotation dumoteur d’aspiration afin d’augmen-
ter les performances de nettoyage de l’aspirateur pen-
dant une phase de nettoyage d’un sol mou de faible
épaisseur, et d’autre part, selon les réglages d’usine,
de diminuer la vitesse de rotation du moteur d’aspiration
lorsque la tête d’aspiration est déplacée sur un sol mou
épais.
[0017] Par conséquent, la configuration spécifique de
l’aspirateur selon la présente invention confère à ce
dernier des performances de nettoyage accrues, assure
une meilleure protection des sols mous et permet d’a-
méliorer la longévité de l’aspirateur.
[0018] L’aspirateur peut en outre présenter une ou
plusieurs des caractéristiques suivantes, prises seules
ou en combinaison.
[0019] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est en outre configu-
rée pour comparer l’intensité du courant électrique ap-
pliqué au moteur d’entraînement de brosse avec une
valeur seuil d’intensité.
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[0020] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est en outre configu-
rée pour ajuster la vitesse de rotation du moteur d’en-
traînementdebrosseen fonctiondu résultat de la compa-
raison de l’intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse avec la valeur seuil
d’intensité. Une comparaison de l’intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse
avec une valeur seuil d’intensité permet notamment de
détecter automatiquement lorsque l’intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse
est relativement élevée. Or, une telle valeur élevée de
ladite intensité, alors que la têted’aspiration est déplacée
surunsolmou, est fortement susceptible dedécouler soit
d’un plaquage de la tête d’aspiration sur un sol mou qui
est imperméable ou peu perméable à l’air (un tel pla-
quage induisant d’importants frottements entre la brosse
rotative et le sol mou), soit de frottements importants
entre la brosse rotative et des longs poils équipant le sol
mou sur lequel est déplacée la tête d’aspiration. Ainsi, la
configuration spécifique de l’aspirateur selon la présente
permet d’adapter automatiquement le fonctionnement
de l’aspirateur pendant une phase de nettoyage d’un
sol mou, et en particulier d’ajuster la vitesse de rotation
du moteur d’entraînement de brosse afin de limiter les
risques de surchauffe de ce dernier et de prolonger la
durée dudit moteur d’entraînement de brosse.
[0021] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
valeur seuil d’intensité est comprise entre 1 et 3,5 A,
avantageusement entre 1,5 et 3,2 A, et est par exemple
égale à 3 A.
[0022] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
détecter le type de solmou sur lequel est déplacée la tête
d’aspiration en fonction du résultat de la comparaison du
paramètredevariationd’intensitécalculéavec l’aumoins
une valeur seuil de détection (et notamment avec la
première valeur de seuil de détection) et du résultat de
la comparaison de l’intensité du courant électrique ap-
pliqué au moteur d’entraînement de brosse avec la va-
leur seuil d’intensité. Une telle configuration de l’aspira-
teur permet ainsi demodifier automatiquement aumoins
un paramètre de fonctionnement de l’aspirateur en fonc-
tion du type de sol mou détecté, et ainsi d’optimiser le
comportement de l’aspirateur, ce qui confère des per-
formances de nettoyage et une longévité accrues à
l’aspirateur selon la présente invention.
[0023] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol
moufin si plusieurs valeurs successives duparamètre de
variation d’intensité, par exemple comprises entre 2 et 6
valeurs, sont supérieures ou égales à la première valeur
seuil de détection tout en étant inférieures à la deuxième
valeur seuil de détection.
[0024] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
ajuster, par exemple pour diminuer ou augmenter, la

vitesse de rotation dumoteur d’aspiration à une première
vitesse d’aspiration sol mou prédéterminée lorsque l’u-
nité électronique de commande a détectée que la tête
d’aspiration est déplacée sur un sol mou fin, et par
exemple d’un sol dur à un sol mou fin.
[0025] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
ajuster la vitesse de rotation dumoteur d’aspiration à une
deuxième vitesse d’aspiration sol mou prédéterminée
lorsque l’unité électronique de commande a détectée
que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol mou
épais.
[0026] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol
dur, et par exemple d’un sol mou à un sol dur, lorsqu’il est
déterminé que le paramètre de variation d’intensité cal-
culé est inférieur à la première valeur seuil de détectionet
qu’ensuite il est déterminé que l’intensité (cette intensité
peut être une mesure ponctuelle ou plusieurs mesures
d’intensité ou une moyenne de plusieurs mesures d’in-
tensité qui doivent être inférieures la valeur seuil d’inten-
sité) du courant électrique appliqué au moteur d’entraî-
nement de brosse est inférieure à une valeur seuil pré-
déterminée qui est inférieure à la valeur seuil d’intensité.
[0027] Une telle configuration de l’aspirateur permet
de détecter un déplacement de la tête d’aspiration sur un
sol dur sans requérir la présence d’un dispositif de détec-
tion de sol spécifique, ce qui réduit les coûts de fabrica-
tion de l’aspirateur selon la présente invention. En outre,
une telle configuration de l’aspirateur permet par exem-
ple d’adapter le fonctionnement de l’aspirateur pendant
une phase de nettoyage d’un sol dur.
[0028] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
valeur seuil prédéterminée est supérieure à une valeur
moyenne de l’intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse pendant une phase de
déplacement précédentede la têted’aspiration sur un sol
dur.
[0029] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
ajuster la puissance d’aspiration de l’aspirateur à une
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée, qui a une
valeur non nulle, lorsque l’unité électronique de
commande a détectée que la tête d’aspiration est dé-
placée sur un sol dur.
[0030] Ainsi, l’unité électronique de commande peut
être configurée pour diminuer la puissance d’aspiration
de l’aspirateur à la puissance d’aspiration sol dur pré-
déterminée, et par exemple diminuer la vitesse de rota-
tion du moteur d’aspiration à une vitesse d’aspiration sol
dur prédéterminée, lorsque l’unité électronique de
commande détecte que la tête d’aspiration est déplacée
sur un sol dur, et par exemple d’un sol mou à un sol dur.
Une telle configuration de l’aspirateur permet de limiter la
consommation électrique de l’aspirateur pendant une
phase de nettoyage d’un sol dur.
[0031] L’unité électronique de commande peut au
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contraire être configurée pour augmenter la puissance
d’aspirationde l’aspirateur à lapuissanced’aspiration sol
dur prédéterminée, et par exemple augmenter la vitesse
de rotation dumoteur d’aspiration à une vitesse d’aspira-
tion sol dur prédéterminée, lorsque l’unité électronique
de commande détecte que la tête d’aspiration est dé-
placéesurunsol dur, et par exempled’unsolmouàunsol
dur. Une telle configuration de l’aspirateur permet d’aug-
menter les performances de nettoyage de l’aspirateur
pendant une phase de nettoyage d’un sol dur.
[0032] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est diffé-
rente de chacune des première et deuxième puissances
d’aspiration sol mou prédéterminées.
[0033] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est infé-
rieure à la première puissance d’aspiration sol mou pré-
déterminée.
[0034] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
première puissance d’aspiration sol mou prédéterminée
est supérieure à la deuxième puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée.
[0035] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
deuxièmepuissanced’aspiration solmouprédéterminée
peut être inférieure ou supérieure à la puissance d’aspi-
ration sol dur prédéterminée.
[0036] Selon un mode de réalisation avantageux de
l’invention, la puissance d’aspiration sol dur prédétermi-
née est inférieure à la première puissance d’aspiration
sol mou prédéterminée, et la première puissance d’as-
piration sol mou prédéterminée est supérieure à la deu-
xième puissance d’aspiration sol mou prédéterminée.
Selon un tel mode de réalisation de l’invention, la deu-
xième puissance d’aspiration sol mou prédéterminée
peut être inférieure ou supérieure à la puissance d’aspi-
ration sol dur prédéterminée. Autrement dit, la première
puissance d’aspiration sol mou prédéterminée (corres-
pondant à la détection d’un sol mou fin) est à la fois
supérieure à la puissance d’aspiration sol dur prédéter-
minée (correspondant à la détection d’un sol dur) et
supérieure à la deuxième puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée (correspondant à la détection d’un
sol mou épais)
[0037] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol
dur si uneouplusieursvaleurs successivesduparamètre
de variation d’intensité, par exemple comprisesentre 2 et
6 valeurs, sont inférieures à la première valeur seuil de
détection et s’il est ensuite déterminé que l’intensité du
courant électriqueappliquéaumoteur d’entraînement de
brosse est inférieure à la valeur seuil prédéterminée.
[0038] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
calculer une valeur moyenne de l’intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse
pendant une phase de déplacement de la tête d’aspira-
tion sur un sol mou (qu’il soit fin ou épais), par exemple

pendant une précédente phase de déplacement de la
tête d’aspiration sur un sol mou ou pendant la plus
récente phase de déplacement de la tête d’aspiration
sur un sol mou, et pour définir la valeur seuil prédétermi-
née en fonction de ladite valeur moyenne calculée.
[0039] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
valeur seuil prédéterminée correspond à la valeur
moyenne calculée de l’intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse pendant
la phasede déplacement de la tête d’aspiration sur un sol
mou soustraite d’un pourcentage, par exemple compris
entre 3 et 10 %, de ladite valeur moyenne calculée.
[0040] Selon un autre mode de réalisation de l’inven-
tion, l’unité électronique de commande est configurée
pour calculer une valeur moyenne de l’intensité du cou-
rant électrique appliqué au moteur d’entraînement de
brosse pendant une phase de déplacement de la tête
d’aspiration sur un sol dur, par exemple pendant une
précédente phase de déplacement de la tête d’aspiration
sur un sol dur ou pendant la plus récente phase de
déplacement de la tête d’aspiration sur un sol dur, et
pour définir la valeur seuil prédéterminée en fonction de
ladite valeur moyenne calculée.
[0041] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
valeur seuil prédéterminée correspond à la valeur
moyenne calculée de l’intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse pendant
la phasede déplacement de la tête d’aspiration sur un sol
dur à laquelle est additionnéeunpourcentage, par exem-
ple compris entre 3 et 10 %, de ladite valeur moyenne
calculée.
[0042] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
diminuer la vitesse de rotation dumoteur d’entraînement
de brosse à une vitesse de protection de moteur pré-
déterminée lorsque l’unité électronique de commande a
précédemment détectée que la tête d’aspiration est dé-
placée sur un sol mou (par exemple un sol mou fin ou un
sol mou épais) et que l’intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse est supé-
rieure ou égale à la valeur seuil d’intensité, c’est-à-dire
qu’au moins une des valeurs d’intensité mesurées est
supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité.
[0043] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
diminuer la vitesse de rotation dumoteur d’entraînement
de brosse à une vitesse de protection de moteur pré-
déterminée lorsque l’unité électronique de commande a
précédemment détectée que la tête d’aspiration est dé-
placée sur un sol mou (par exemple un sol mou fin ou un
sol mou épais) et que, après un ajustement de la puis-
sanced’aspirationde l’aspirateur suite à la détectiond’un
déplacement de la tête d’aspiration sur un sol mou,
l’intensité du courant électrique appliqué aumoteur d’en-
traînement de brosse est supérieure ou égale, et par
exemple reste supérieure ou égale, à la valeur seuil
d’intensité.
[0044] Selon un mode de réalisation de l’invention,

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



6

9 EP 4 740 812 A1 10

l’unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol
mou consommateur (c’est-à-dire un sol mou pourvu de
poils susceptibles de générer d’importants frottements
avec la brosse rotative) ou sur un sol mou imperméable
ou peu perméable à l’air (c’est-à-dire un sol mou sus-
ceptible de provoquer un effet ventouse plaquant la tête
d’aspiration au sol mou), lorsque l’unité électronique de
commande a précédemment détectée que la tête d’as-
piration est déplacée sur un sol mou (par exemple un sol
mou fin ou un sol mou épais) et que l’intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse
est supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité, c’est-
à-dire qu’aumoins une des valeurs d’intensité mesurées
est supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité.
[0045] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol
mou consommateur (c’est-à-dire un sol mou pourvu de
poils susceptibles de générer d’importants frottements
avec la brosse rotative) ou sur un sol mou imperméable
ou peu perméable à l’air (c’est-à-dire un sol mou sus-
ceptible de provoquer un effet ventouse plaquant la tête
d’aspiration au sol mou), lorsque l’unité électronique de
commande a précédemment détectée que la tête d’as-
piration est déplacée sur un sol mou (par exemple un sol
mou fin ou un solmou épais) et que, après un ajustement
de la puissance d’aspiration de l’aspirateur suite à la
détection d’un déplacement de la tête d’aspiration sur
un sol mou, l’intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse est supérieure ou
égale, et par exemple reste supérieure ou égale, à la
valeur seuil d’intensité.
[0046] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
diminuer la vitesse de rotation dumoteur d’entraînement
de brosse à une vitesse de protection de moteur pré-
déterminée lorsque l’unité électronique de commande a
précédemment détectée que la tête d’aspiration est dé-
placée sur un sol mou (par exemple un sol mou fin ou un
sol mou épais) et que, durant une période de temps
prédéterminée (par exemple s’écoulant à partir de l’ins-
tant où la puissance d’aspiration de l’aspirateur a été
ajustée suite à la détection d’un déplacement de la tête
d’aspiration sur un sol mou), chacune des valeurs d’in-
tensitémesuréesest supérieureouégaleà la valeur seuil
d’intensité ou une moyenne des valeurs d’intensité me-
surées est supérieure ou égale à la valeur seuil d’inten-
sité.
[0047] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
période de temps prédéterminée est supérieure ou égale
à 1 seconde, et est par exemple comprise entre 1 et 5
secondes, et avantageusement égale à 2 secondes.
[0048] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
paramètre de variation d’intensité calculé est un indica-
teur de dispersion des valeurs d’intensité mesurées par
le dispositif de mesure d’intensité, ou l’amplitude de
variation des valeurs d’intensité mesurées par le dispo-

sitif de mesure d’intensité.
[0049] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’indicateur de dispersion est représentatif de la disper-
sion des écarts des valeurs d’intensité par rapport à une
valeur de référence.
[0050] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’indicateur de dispersion est la variance ou l’écart-type
des valeurs d’intensité mesurées par le dispositif de
mesure d’intensité.
[0051] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande est configurée pour
calculer un indicateur de dispersion glissant, tel que la
variance glissante ou l’écart-type glissant, des valeurs
d’intensité mesurées par le dispositif de mesure.
[0052] Selon un mode de réalisation de l’invention,
chaque valeur du paramètre de variation d’intensité, et
par exemple chaque valeur d’indicateur de dispersion,
est calculée à partir d’une série limitée de valeurs d’in-
tensité successivesmesurées par le dispositif demesure
d’intensité.
[0053] Selon un mode de réalisation de l’invention,
chaque série limitée de valeurs d’intensité successives
mesurées comporte entre 5 et 20, avantageusement
entre 5 et 15, et par exemple 10, valeurs d’intensité
successives mesurées.
[0054] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’intervalle de temps entre deux valeurs d’intensité suc-
cessives mesurées est compris entre 15 et 30 ms, et est
par exemple d’environ 25 ms.
[0055] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
valeur de référence est une valeur d’intensité moyenne
définiepour chaquesérie limitée, et plus particulièrement
une moyenne des valeurs d’intensité successives me-
surées pour la série limitée respective.
[0056] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’aspirateur est un aspirateur balai. Cependant, selon
une variante de réalisation l’aspirateur pourrait être un
aspirateur traineau pourvu d’une tête active.
[0057] La présente invention concerne en outre un
procédé de commande d’un aspirateur, comprenant
les étapes suivantes :

- prévoir un aspirateur comportant :

o une tête d’aspiration comprenant une brosse
rotative mobile en rotation autour d’un axe de
rotation et une semelle munie d’une face infé-
rieure configurée pour être orientée vers une
surface à nettoyer et d’une bouche d’aspiration
débouchant dans la face inférieurede la semelle
et par laquelle de l’air extérieur peut être aspiré
par l’aspirateur,

o un mécanisme d’entraînement en rotation
configuré pour entraîner en rotation la brosse
rotative autour de l’axe de rotation, le méca-
nisme d’entraînement en rotation comprenant
un moteur d’entraînement de brosse couplé en
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rotation à la brosse rotative,

o unmoteur d’aspiration configuré pour générer
un flux d’air à travers la bouche d’aspiration et
dans la tête d’aspiration,

o un dispositif de mesure d’intensité configuré
pour mesurer l’intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse,
et

o une unité électronique de commande configu-
rée pour commander le fonctionnement de l’as-
pirateur,

- mesurer l’intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse,

- calculer un paramètre de variation d’intensité à partir
de valeurs d’intensité mesurées,

- comparer le paramètre de variation d’intensité cal-
culé avec au moins une valeur seuil de détection,

- détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un
sol mou fin, et par exemple d’un sol dur à un sol mou
fin, lorsque le paramètre de variation d’intensité
calculé atteint ou dépasse une première valeur seuil
de détection tout en étant inférieur à une deuxième
valeur seuil de détection qui est supérieure à la
première valeur seuil de détection,

- ajuster, et par exemple diminuer ou augmenter, la
puissance d’aspiration de l’aspirateur à une pre-
mière puissance d’aspiration sol mou prédétermi-
née, qui a une valeur nonnulle, lorsqu’il a été détecté
que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol mou
fin, et par exemple d’un sol dur à un sol mou fin,

- détecter que la tête d’aspiration est déplacée sur un
solmouépais (c’est-à-dire présentant uneépaisseur
supérieure à une valeur d’épaisseur prédétermi-
née), et par exemple d’un sol dur à un sol mou épais,
lorsque le paramètre de variation d’intensité calculé
atteint ou dépasse la deuxième valeur seuil de dé-
tection qui est supérieure à la première valeur seuil
de détection, et

- ajuster, et par exemple diminuer ou augmenter, la
puissance d’aspiration de l’aspirateur à une deu-
xième puissance d’aspiration sol mou prédétermi-
née, qui a une valeur nonnulle et qui est différente de
la première puissance d’aspiration sol mou prédé-
terminée, lorsqu’il a été détecté que la tête d’aspira-
tion est déplacée sur un sol mou épais.

[0058] Selonunmodedemiseenœuvrede l’invention,
le procédé comprend une étape consistant à comparer

l’intensité du courant électrique appliqué aumoteur d’en-
traînement de brosse avec une valeur seuil d’intensité.
[0059] Selonunmodedemiseenœuvrede l’invention,
le procédé comprend une étape consistant à ajuster la
vitesse de rotation du moteur d’entraînement de brosse
en fonction du résultat de la comparaisonde l’intensité du
courant électriqueappliquéaumoteur d’entraînement de
brosse avec la valeur seuil d’intensité.
[0060] Selonunmodedemiseenœuvrede l’invention,
le procédé comprend une étape consistant à détecter
que la tête d’aspiration est déplacée sur un sol dur, et par
exemple d’un sol mou à un sol dur, lorsque le paramètre
de variation d’intensité est inférieur à la première valeur
seuil de détection et que l’intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse est infé-
rieure une valeur seuil prédéterminée qui est inférieure à
la valeur seuil d’intensité.
[0061] Selonunmodedemiseenœuvrede l’invention,
le procédé comprend une étape consistant à ajuster, et
par exemple diminuer ou augmenter, la puissance d’as-
piration de l’aspirateur à une puissance d’aspiration sol
dur prédéterminée lorsqu’il est détecté que la tête d’as-
piration est déplacée sur un sol dur, et par exemple d’un
sol mou à un sol dur.
[0062] Selonunmodedemiseenœuvrede l’invention,
le procédé comprend une étape consistant à diminuer la
vitesse de rotation dumoteur d’entraînement debrosseà
une vitesse de protection de moteur prédéterminée lors-
qu’il a été précédemment détectée que la tête d’aspira-
tion est déplacée sur un solmou (par exemple un solmou
fin ou un sol mou épais) et que l’intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse
est supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité, c’est-
à-dire qu’aumoins une des valeurs d’intensité mesurées
est supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité.
[0063] Selonunmodedemiseenœuvrede l’invention,
le procédé comprend une étape consistant à diminuer la
vitesse de rotation dumoteur d’entraînement debrosseà
une vitesse de protection de moteur prédéterminée lors-
qu’il a été précédemment détectée que la tête d’aspira-
tion est déplacée sur un solmou (par exemple un solmou
fin ou un sol mou épais) et que, durant une période de
temps prédéterminée (par exemple s’écoulant à partir de
l’instant où la puissance d’aspiration de l’aspirateur a été
ajustée suite à la détection d’un déplacement de la tête
d’aspiration sur un sol mou), chacune des valeurs d’in-
tensitémesuréesest supérieureouégaleà la valeur seuil
d’intensité ou une moyenne des valeurs d’intensité me-
surées est supérieure ou égale à la valeur seuil d’inten-
sité.

Brève description des figures

[0064] De toute façon l’invention sera bien comprise à
l’aide de la description qui suit en référence aux dessins
schématiques annexés représentant, à titre d’exemple
non limitatif, une forme d’exécution de cet aspirateur.
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La figure 1 est une vue avant en perspective d’un
aspirateur selon la présente invention.
La figure 2 est une vue partielle en perspective de
l’aspirateur de la figure 1.
La figure 3 est une vue partielle en coupe longitu-
dinale de l’aspirateur de la figure 1.
La figure 4 est une vue en perspective d’une tête
d’aspiration de l’aspirateur de la figure 1.
La figure 5 est une vue en coupe transversale de la
tête d’aspiration la figure 4.
La figure 6 est une vue en coupe longitudinale de la
tête d’aspiration de la figure 4.
La figure 7 est un diagramme représentant l’évolu-
tion temporelle de l’intensité du courant électrique
appliqué à un moteur d’entraînement de brosse de
l’aspirateur de la figure 1 et l’évolution temporelle
d’un indicateur de dispersion des valeurs d’intensité
du courant électrique appliqué à un moteur d’entraî-
nement de brosse, pendant différentes phases de
nettoyage.

Description détaillée

[0065] Adéfaut de stipulation contraire, le terme« sen-
siblement » signifie, dans le présent document, « exac-
tement ou à 10% ou à 10° près ».
[0066] La figure 1 représente un aspirateur 2, et plus
particulièrement un aspirateur balai, comprenant un
corps principal 3, une poignée 4 raccordée mécanique-
mentaucorpsprincipal 3, et une têted’aspiration5quiest
configurée pour être en contact avec un sol à nettoyer.
Cependant, l’aspirateur 2 selon la présente invention
pourrait également être unaspirateur traineau sans sortir
du cadre de la présente invention.
[0067] Le corps principal 3 comporte notamment un
boîtier d’aspirateur 6 et un embout d’aspiration 7 qui est
avantageusement disposé à une extrémité inférieure du
boîtier d’aspirateur 6 et auquel est fixée la tête d’aspira-
tion 5 directement ou via un tube d’aspiration 8. Le corps
principal 3 comporte en outre un conduit d’aspiration 9
disposé dans le boîtier d’aspirateur 6 et relié fluidique-
ment à l’embout d’aspiration 7.
[0068] L’aspirateur2comporteenoutreundispositif de
séparation et de collecte de déchets 11 qui est monté de
manière amovible sur le corps principal 3, afin de pouvoir
être nettoyé. De façon avantageuse, le dispositif de
séparation et de collecte de déchets 11 est de type
cyclonique.
[0069] Le dispositif de séparation et de collecte de
déchets 11 comporte notamment une ouverture d’admis-
sion d’air (non visible sur les figures) qui est reliée flui-
diquement au conduit d’aspiration 9. Ainsi, le conduit
d’aspiration 9 est configuré pour relier fluidiquement la
tête d’aspiration 5 à l’ouverture d’admission d’air du
dispositif de séparation et de collecte de déchets 11.
[0070] Comme montré sur la figure 3, l’aspirateur 2
comporte également un moteur d’aspiration 12, égale-
ment nommé moto-ventilateur, configuré pour générer

un flux d’air au travers de la tête d’aspiration 5, du conduit
d’aspiration 9 et du dispositif de séparation et de collecte
de déchets 11. Le moteur d’aspiration 12 est plus parti-
culièrement disposé dans le boîtier d’aspirateur 6. De
façon connue, le moteur d’aspiration 12 comporte un
ventilateur et un moteur électrique configuré pour en-
traîner en rotation le ventilateur.
[0071] Comme montré sur les figures 4 à 6, la tête
d’aspiration 5 comprend un corps de tête 13 configuré
pour être déplacé sur une surface à nettoyer. Selon le
mode de réalisation représenté sur les figures, le corps
de tête 13 présente une forme globalement rectangu-
laire.
[0072] Le corps de tête 13 comprend une semelle 14,
par exemple en matière plastique, munie d’une face
inférieure15configuréepourêtreorientéevers lasurface
à nettoyer.
[0073] Le corps de tête 13 comprend en outre une
bouche d’aspiration 16 débouchant dans la face infé-
rieure 15 de la semelle 14 et par laquelle de l’air extérieur
peut être aspiré par l’aspirateur 2. De façon avanta-
geuse, la bouche d’aspiration 16 présente une forme
allongée et s’étend selon une direction d’extension D1
qui s’étend perpendiculairement à une direction de dé-
placement D2 de la tête d’aspiration 5.
[0074] Le corps de tête 13 comprend en outre en un
logement de réception 17 qui débouche dans la face
inférieure 15 de la semelle 14 via la bouche d’aspiration
16. Ainsi, selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, le logement de réception 17 forme une chambre
d’aspiration.
[0075] La tête d’aspiration 5 comprend également une
brosse rotative 18qui estmontéemobile en rotation dans
le logementde réception17selonunaxede rotationAqui
est sensiblement confondu avec l’axe central de la
brosse rotative 18. De façon avantageuse, la brosse
rotative 18 est montée de manière amovible dans le
logement de réception 17, et est configurée pour être
introduite dans et retirée hors du logement de réception
17 selon une direction de montage qui peut par exemple
s’étendre transversalement, et de préférence perpendi-
culairement, à la direction de déplacement D2 de la tête
d’aspiration 5.
[0076] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, la brosse rotative 18 comporte un corps de
brosse 18.1 qui est par exemple tubulaire, et des poils
(non visible sur les figures) prévus sur la surface externe
du corps de brosse 18.1. De façon avantageuse, le corps
de brosse 18.1 est cylindrique à section circulaire, et la
brosse rotative 18 comporte une ou plusieurs rangées de
poils s’étendant par exemple hélicoïdalement autour de
l’axe central de la brosse rotative 18. Selon une variante
de réalisation non représentée sur les figures, les ran-
gées de poils pourraient être remplacées par des lamel-
les élastiquement déformables ou par un manchon de
nettoyage en mousse.
[0077] La tête d’aspiration 5 comporte en outre un
mécanismed’entraînement en rotation19 configurépour
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entraîner en rotation la brosse rotative 18 autour de l’axe
de rotation A.
[0078] Selon le mode de réalisation représenté sur les
figures, le mécanisme d’entraînement en rotation 19 est
logé dans le corps de tête 13, et comporte un moteur
d’entraînement de brosse 21 pourvu d’un arbre de sortie
couplé mécaniquement à la brosse rotative 18.
[0079] De façon avantageuse, l’aspirateur 2 comporte
un dispositif de mesure d’intensité 22 configuré pour
mesurer l’intensité I du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse 21. Le dispositif de
mesure d’intensité 22 peut par exemple être disposé
dans la tête d’aspiration 5, dans le corps principal 3 ou
encore dans la poignée 4.
[0080] La tête d’aspiration 5 comprend également un
manchon de raccordement 23 qui est relié fluidiquement
au logement de réception 17, et donc à la bouche d’as-
piration16, et auquel est destiné àêtre raccordé l’embout
d’aspiration 7 de l’aspirateur 2, et plus particulièrement
auquel est destinée à être fixée une partie inférieure du
tube d’aspiration 8. De façon avantageuse, la tête d’as-
piration 5 comprend un dispositif d’articulation 24 reliant
mécaniquement le manchon de raccordement 23 au
corps de tête 13, de manière à permettre un pivotement
du corps de tête 13 vers l’avant et vers l’arrière lors d’un
déplacement de la têted’aspiration 5 selon la directionde
déplacement D2.
[0081] L’aspirateur 2 comporte de plus une unité élec-
tronique de commande 25 configurée pour commander
le fonctionnement de l’aspirateur 2, et en particulier pour
adapter le fonctionnement de l’aspirateur 2 en fonction
du type de sol sur lequel est déplacée la tête d’aspiration
5. L’unité électronique de commande 25 peut par exem-
ple être disposée dans le boîtier d’aspirateur 6 ou dans la
poignée 4.
[0082] L’unité électronique de commande 25 est no-
tamment configurée pour calculer un paramètre de va-
riation d’intensité à partir de valeurs d’intensitémesurées
par le dispositif de mesure d’intensité 22, comparer le
paramètre de variation d’intensité calculé avec une pre-
mière valeur seuil de détection Vsd1 et une deuxième
valeur seuil dedétectionVsd2,et comparer l’intensité I du
courant électriqueappliquéaumoteur d’entraînement de
brosse 21 avec une valeur seuil d’intensité Vsi et une
valeur seuil prédéterminée Vsp.
[0083] La valeur seuil prédéterminée Vsp est supéri-
eure à une valeur moyenne de l’intensité I du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse
21 pendant une précédente phase de déplacement de la
tête d’aspiration 5 sur un sol dur, et la valeur seuil d’in-
tensité Vsi est supérieure à la valeur seuil prédéterminée
Vsp.De façonavantageuse, la valeur seuil d’intensitéVsi
est comprise entre1et 3,5A, avantageusement entre2,8
et 3,2 A, et est par exemple égale à 3 A.
[0084] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande 25est configurée pour
calculer une valeur moyenne de l’intensité I du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de brosse

21 pendant chaque phase de déplacement de la tête
d’aspiration5surunsolmou,et pourdéfinir la valeur seuil
prédéterminée Vsp en fonction de la valeur moyenne
calculéepour la plus récentephasededéplacementde la
tête d’aspiration 5 sur un sol mou. La valeur seuil pré-
déterminée Vsp peut par exemple correspondre à la
valeur moyenne calculée de l’intensité I du courant élec-
trique appliqué au moteur d’entraînement de brosse 21
pendant la plus récente phase de déplacement de la tête
d’aspiration 5 sur un sol mou soustraite d’un pourcen-
tage, par exemple compris entre 3 et 10%, de ladite
valeur moyenne calculée.
[0085] Selon un autre mode de réalisation de l’inven-
tion, l’unité électronique de commande 25 pourrait être
configurée pour calculer une valeur moyenne de l’inten-
sité I du courant électrique appliqué au moteur d’entraî-
nement de brosse 21 pendant chaque phase de dépla-
cement de la tête d’aspiration 5 sur un sol dur, et pour
définir la valeur seuil prédéterminéeVsp en fonction de la
valeur moyenne calculée pour la plus récente phase de
déplacement de la tête d’aspiration 5 sur un sol dur. La
valeur seuil prédéterminée Vsp peut par exemple cor-
respondreà la valeurmoyennecalculéede l’intensité I du
courant électriqueappliquéaumoteur d’entraînement de
brosse21pendant laplus récentephasededéplacement
de la tête d’aspiration 5 sur un sol dur à laquelle est
additionnée un pourcentage, par exemple compris entre
3 et 10 %, de ladite valeur moyenne calculée.
[0086] Selon encore un autre mode de réalisation de
l’invention, la valeur seuil prédéterminée Vsp pourrait
être prédéterminée, et être par exemple comprise entre
100 et 600 mA.
[0087] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
paramètre de variation d’intensité est un indicateur de
dispersion ID, tel que la variance ou l’écart-type, des
valeurs d’intensité mesurées par le dispositif de mesure
d’intensité 22, et chaque valeur d’indicateur de disper-
sion est calculée à partir d’une série limitée de valeurs
d’intensité successives mesurées par le dispositif de
mesure d’intensité 22. Chaque série limitée de valeurs
d’intensitésuccessivesmesuréespeut comporterentre5
et 20, avantageusement entre 5 et 15, et par exemple 10,
valeurs d’intensité successives mesurées, et l’intervalle
de temps entre deux valeurs d’intensité successives
mesurées peut être compris entre 15 et 30 ms, et est
par exemple d’environ 25 ms.
[0088] Lorsque l’indicateur dedispersion IDcalculéest
l’écart type, l’unité électronique de commande 25 est
configurée pour :

- calculer, pour chaque série limitée, une moyenne
des valeurs d’intensité successives mesurées ap-
partenant à ladite série limitée,

- calculer, pour chaque série limitée, les écarts, par
rapport à la moyenne calculée respective, des va-
leurs d’intensité successivesmesurées appartenant
à ladite série limitée, et
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- calculer, pour chaque série limitée, la moyenne qua-
dratique des écarts calculés pour ladite série limitée.

[0089] Lamoyenne quadratique calculée pour chaque
série limitée correspond à la valeur d’écart type calculée
pour ladite série limitée.
[0090] Lorsque l’indicateur dedispersion IDcalculéest
la variance, la valeur de variance calculée pour chaque
série limitée correspond au carré de la moyenne qua-
dratique calculée pour ladite série limitée. En d’autres
termes, lorsque l’indicateur de dispersion ID calculé est
la variance, l’unité électronique de commande 25 est
configurée pour calculer, pour chaque série limitée, la
moyenne des carrés des écarts à lamoyenne pour ladite
série limitée.
[0091] L’unité électronique de commande 25 est plus
particulièrement configurée pour ajuster la puissance
d’aspiration de l’aspirateur 2 en fonction notamment du
résultat de la comparaison du paramètre de variation
d’intensité calculé avec la première valeur seuil de dé-
tection Vsd1 et la deuxième valeur seuil de détection
Vsd2, et pour ajuster la vitesse de rotation du moteur
d’entraînement de brosse 21 en fonction du résultat de la
comparaison de l’intensité du courant électrique ap-
pliqué au moteur d’entraînement de brosse 21 avec la
valeur seuil d’intensité Vsi.
[0092] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande 25est configurée pour
détecter que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur un sol
mou fin (c’est-à-dire présentant une épaisseur inférieure
à une valeur d’épaisseur prédéterminée, ladite valeur
d’épaisseur prédéterminée étant avantageusement
comprise entre 0,8 et 1 cm, et est par exemple égale à
1 cm), et par exemple d’un sol dur à un sol mou fin,
lorsque le paramètre de variation d’intensité calculé, et
par exemple l’indicateur de dispersion ID, atteint ou
dépasse la première valeur seuil de détection Vsd1 et
est inférieur à ladeuxièmevaleur seuil dedétectionVsd2,
et pour détecter que la tête d’aspiration 5 est déplacée
sur un sol mou épais (c’est-à-dire présentant une épais-
seur supérieure à la valeur d’épaisseur prédéterminée),
et par exemple d’un sol dur à un solmou épais, lorsque le
paramètredevariationd’intensitécalculé, et parexemple
l’indicateur de dispersion ID, atteint ou dépasse la deu-
xième valeur seuil de détection Vsd2.
[0093] Selon un autre mode de réalisation de l’inven-
tion, l’unité électronique de commande 25 pourrait être
configurée pour détecter que la tête d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol mou fin uniquement si plusieurs
valeurs successives du paramètre de variation d’inten-
sité, par exemple comprises entre 2 et 6 valeurs, sont
supérieures ou égales à la première valeur seuil de
détection Vsd1 mais inférieures à la deuxième valeur
seuil de détection Vsd2, et pour détecter que la tête
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou épais unique-
ment si plusieurs valeurs successives du paramètre de
variation d’intensité, par exemple comprises entre 2 et 6
valeurs, sont supérieures ou égales à la deuxième valeur

seuil de détection Vsd2.
[0094] L’unité électronique de commande 25 est en
outre configurée pour ajuster, par exemple pour diminuer
ou augmenter, la puissance d’aspiration de l’aspirateur 2
à une première puissance d’aspiration sol mou prédé-
terminée, qui a une valeur non nulle, lorsque l’unité
électronique de commande 25 a détectée que la tête
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou fin, et par
exemple d’un sol dur à un sol mou fin, et pour ajuster, par
exemple pour diminuer ou augmenter, la puissance d’as-
piration de l’aspirateur 2 à une deuxième puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, qui a une valeur
non nulle, lorsque l’unité électronique de commande
25 a détectée que la tête d’aspiration 5 est déplacée
sur un sol mou épais, et par exemple d’un sol dur à un sol
mou épais.
[0095] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande 25est configurée pour
ajuster, par exemple pour diminuer ou augmenter, la
vitesse de rotation du moteur d’aspiration 12 à une pre-
mière vitesse d’aspiration sol mou prédéterminée
lorsque l’unité électronique de commande 25 a détectée
que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou fin,
et par exemple d’un sol dur à un sol mou fin.
[0096] L’unité électronique de commande 25 peut par
exemple être configurée pour diminuer la puissance
d’aspiration de l’aspirateur 2 à la première puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, et par exemple di-
minuer la vitesse de rotation du moteur d’aspiration 12 à
une première vitesse d’aspiration sol mou prédétermi-
née, lorsque l’unité électronique de commande 25 dé-
tecte que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur un sol
mou fin. Une telle configuration de l’aspirateur 2 permet
de limiter la consommation électrique de l’aspirateur 2
pendant une phase de nettoyage d’un sol mou fin.
[0097] L’unité électronique de commande 25 pourrait
parexempleaucontraireêtreconfiguréepouraugmenter
la puissance d’aspiration de l’aspirateur 2 à la première
puissance d’aspiration sol mou prédéterminée, et par
exemple augmenter la vitesse de rotation du moteur
d’aspiration 12 à la première vitesse d’aspiration sol
mou prédéterminée, lorsque l’unité électronique de
commande 25 détecte que la tête d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol mou fin. Une telle configuration de
l’aspirateur 2 permet d’augmenter les performances de
nettoyage de l’aspirateur 2 pendant une phase de net-
toyage d’un sol mou fin.
[0098] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande 25est configurée pour
diminuer la puissance d’aspiration de l’aspirateur 2 à la
deuxième puissance d’aspiration sol mou prédétermi-
née, et par exemple diminuer la vitesse de rotation du
moteur d’aspiration 12 à une deuxième vitesse d’aspira-
tion sol mou prédéterminée, lorsque l’unité électronique
de commande 25 détecte que la tête d’aspiration 5 est
déplacée sur un solmouépais.Une telle configuration de
l’aspirateur 2 permet de faciliter les déplacements de la
tête d’aspiration 5 sur les sols mous épais.
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[0099] De façon avantageuse, l’unité électronique de
commande 25 est également configurée pour :

- détecter que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur
un sol mou imperméable ou peu perméable à l’air
(c’est-à-dire un solmou susceptible de provoquer un
effet ventouse plaquant la tête d’aspiration 5 au sol
mou), lorsque l’unité électronique de commande 25
a précédemment détectée que la tête d’aspiration 5
est déplacée sur un sol fin et que, durant une période
de temps prédéterminée (par exemple s’écoulant à
partir de l’instant où la puissance d’aspiration de
l’aspirateur 2 a été ajustée suite à la détection
d’un déplacement de la tête d’aspiration 5 sur un
sol mou), chacune des valeurs d’intensité mesurées
est supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité
Vsi ou une moyenne des valeurs d’intensité mesu-
rées est supérieure ou égale à la valeur seuil d’in-
tensité Vsi, et

- détecter que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur
un sol mou consommateur (c’est-à-dire un sol mou
pourvu de poils susceptibles de générer d’impor-
tants frottements avec la brosse rotative 18), lorsque
l’unité électronique de commande 25 a précédem-
ment détectée que la tête d’aspiration 5est déplacée
sur un sol mou épais et que, durant une période de
temps prédéterminée (par exemple s’écoulant à
partir de l’instant où la puissance d’aspiration de
l’aspirateur 2 a été ajustée suite à la détection
d’un déplacement de la tête d’aspiration 5 sur un
sol mou), chacune des valeurs d’intensité mesurées
est supérieure ou égale à la valeur seuil d’intensité
Vsi ou une moyenne des valeurs d’intensité mesu-
rées est supérieure ou égale à la valeur seuil d’in-
tensité Vsi.

[0100] La période de temps prédéterminée précitée
peut être supérieure ou égale à 1 seconde, et est par
exemple être comprise entre 1 et 5 secondes, et avanta-
geusement égale à 2 secondes.
[0101] De façon avantageuse, l’unité électronique de
commande 25 est configurée pour diminuer la vitesse de
rotation du moteur d’entraînement de brosse 21 à une
vitesse de protection de moteur prédéterminée lorsque
l’unité électronique de commande 25 détecte que la tête
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou imperméable
ou peu perméable à l’air et également lorsque l’unité
électronique de commande 25 détecte que la tête d’as-
piration 5 est déplacée sur un sol mou consommateur.
Une telle configuration de l’unité électronique de
commande 25 permet d’éviter une surchauffe du moteur
d’entraînement de brosse 21, voire un arrêt de sécurité
du moteur d’entraînement de brosse 21.
[0102] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’unité électronique de commande 25 est en outre confi-
gurée pour détecter que la tête d’aspiration 5 est dépla-
cée sur un sol dur, et par exemple d’un sol mou à un sol

dur, lorsqu’il est déterminé que le paramètre de variation
d’intensité calculé, et par exemple l’indicateur de disper-
sion ID, est inférieur à la première valeur seuil de détec-
tionVsd1et qu’il est ensuite déterminé que l’intensité I du
courant électriqueappliquéaumoteur d’entraînement de
brosse 21 est inférieure à la valeur seuil prédéterminée
Vsp.
[0103] Selon un autre mode de réalisation de l’inven-
tion, l’unité électronique de commande 25 pourrait être
configurée pour détecter que la tête d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol dur si plusieurs valeurs successives
du paramètre de variation d’intensité, par exemple
comprises entre 2 et 6 valeurs, sont inférieures à la
première valeur seuil de détection Vsd1 et s’il est ensuite
déterminé que l’intensité I du courant électrique appliqué
aumoteur d’entraînement de brosse21est inférieure à la
valeur seuil prédéterminée Vsp.
[0104] De façon avantageuse, l’unité électronique de
commande 25 est configurée pour ajuster, par exemple
pour diminuer ou augmenter, la puissance d’aspiration
de l’aspirateur 2 à une puissance d’aspiration sol dur
prédéterminée, qui a une valeur non nulle et qui est
avantageusement différente de chacune des première
et deuxième puissances d’aspiration sol mou prédéter-
minées, lorsque l’unité électronique de commande 25
détecte que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur un sol
dur, et par exemple d’un sol mou à un sol dur.
[0105] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est supé-
rieure à la première puissance d’aspiration sol mou pré-
déterminée, et la première puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée est supérieure ou égale à la deu-
xième puissance d’aspiration sol mou prédéterminée.
Une telle configuration de l’aspirateur permet de limiter
la consommation électrique de ce dernier sur des sols
mous.
[0106] Selon un autre mode de réalisation de l’inven-
tion, la puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est
inférieure à la première puissance d’aspiration sol mou
prédéterminée, et la première puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée est supérieure à la deuxième puis-
sance d’aspiration sol mou prédéterminée. Selon un tel
mode de réalisation de l’invention, la deuxième puis-
sance d’aspiration sol mou prédéterminée peut être in-
férieure ou supérieure à la puissance d’aspiration sol dur
prédéterminée. Une telle configuration de l’aspirateur
permet d’augmenter les performances de nettoyage de
ce dernier sur un sol mou fin, par contre sur un sol mou
épais il est préférable de réduire la puissance d’aspira-
tion par rapport à un sol mou fin pour ne pas occasionner
une résistance au déplacement trop importante de la tête
d’aspiration 5.
[0107] L’unité électronique de commande 25 pourrait
en outre configurée pour :

- détecterque la têted’aspiration5est immobile surun
solmou lorsque leparamètredevariationd’intensité,
et par exemple l’indicateur de dispersion ID, est
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inférieur à la première valeur seuil de détection Vsd1
et que l’intensité I du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse 21 est supérieure
à la valeur seuil prédéterminée Vsp, et

- modifier au moins un paramètre de nettoyage de
l’aspirateur 2, et par exemple diminuer la vitesse de
rotation du moteur d’aspiration 12 à une vitesse de
protection desol prédéterminée, qui est par exemple
comprise entre la première vitesse d’aspiration sol
mou et la vitesse d’aspiration sol dur, lorsque l’unité
électronique de commande 25 détecte que la tête
d’aspiration 5 est immobile sur un sol mou.

[0108] Ainsi, l’unité électronique de commande 25
peut par exemple être configurée pour commander le
fonctionnement de l’aspirateur 2 selon un premier mode
de fonctionnement, dit mode de fonctionnement sol dur,
lorsque le paramètre de variation d’intensité, et par
exemple l’indicateur de dispersion ID, est inférieur à la
premièrevaleur seuil dedétectionVsd1etque l’intensité I
du courant électrique appliquéaumoteur d’entraînement
de brosse 21 est inférieure à la valeur seuil prédétermi-
née Vsp, pour commander le fonctionnement de l’aspi-
rateur 2 selon un deuxièmemode de fonctionnement, dit
mode de fonctionnement sol mou fin, lorsque le para-
mètre de variation d’intensité, et par exemple l’indicateur
de dispersion ID, est supérieur ou égal à la première
valeur seuil de détection Vsd1 mais inférieur à la deu-
xièmevaleur seuil dedétectionVsd2,pour commander le
fonctionnement de l’aspirateur 2 selon un troisième
mode de fonctionnement, dit mode de fonctionnement
sol mou épais, lorsque le paramètre de variation d’inten-
sité, et par exemple l’indicateur de dispersion ID, est
supérieur ou égal à la deuxième valeur seuil de détection
Vsd2, pour commander le fonctionnement de l’aspirateur
2 selon un quatrièmemode de fonctionnement, dit mode
de fonctionnement sol mou imperméable, lorsque le
paramètre de variation d’intensité, et par exemple l’indi-
cateur de dispersion ID, est supérieur ou égal à la pre-
mière valeur seuil de détection Vsd1 et inférieur à la
deuxième valeur seuil de détection Vsd2 et que, après
avoir ajusté la puissance d’aspiration de l’aspirateur,
l’intensité I du courant électrique appliqué au moteur
d’entraînement de brosse 21 reste supérieure à la valeur
seuil d’intensité Vsi, pour commander le fonctionnement
de l’aspirateur 2 selon un cinquième mode de fonction-
nement, dit mode de fonctionnement sol mou consom-
mateur, lorsque le paramètre de variation d’intensité, et
par exemple l’indicateur de dispersion ID, est supérieur
ou égal à la deuxième valeur seuil de détection Vsd2 et
que, après avoir ajusté la puissance d’aspiration de
l’aspirateur, l’intensité I du courant électrique appliqué
aumoteur d’entraînement de brosse 21 reste supérieure
à la valeur seuil d’intensité Vsi, et enfin pour commander
le fonctionnement de l’aspirateur 2 selon un sixième
mode de fonctionnement, dit mode de protection de
sol mou, lorsque le paramètre de variation d’intensité,

et par exemple l’indicateur de dispersion ID, est inférieur
à la première valeur seuil de détection Vsd1 et que
l’intensité I du courant électrique appliqué au moteur
d’entraînement de brosse 21 est supérieure à la valeur
seuil prédéterminée Vsp.
[0109] De façon avantageuse, l’unité électronique de
commande 25 est configurée de telle sorte que la vitesse
de rotation du moteur d’entraînement de brosse 21 est
maximale lorsque l’aspirateur 2 fonctionne selon les
premier, deuxième et troisième modes de fonctionne-
ment, et de telle sorte que la vitessede rotationdumoteur
d’entraînement de brosse 21 est minimale lorsque l’as-
pirateur 2 fonctionne selon les quatrième et cinquième
modes de fonctionnement. La vitesse de rotation du
moteur d’aspiration 12 peut par exemple être comprise
entre la vitesse minimale et la vitesse maximale ou être
égale à la vitesse minimale lorsque l’aspirateur 2 fonc-
tionne selon le sixième mode de fonctionnement.
[0110] Un procédé de commande de l’aspirateur 2
selon la présente invention peut par exemple comporter
notamment :

- uneétapedemesureconsistant àmesurer l’intensité
I du courant électrique appliqué au moteur d’entraî-
nement de brosse 21,

- une étape de calcul consistant à calculer un indica-
teur de dispersion ID, tel que la variance ou l’écart-
type, des valeurs d’intensité mesurées, chaque va-
leur d’indicateur de dispersion étant calculée à partir
d’une série limitée de valeurs d’intensité successi-
ves mesurées,

- si l’indicateur de dispersion ID atteint ou dépasse la
première valeur seuil de détection Vsd1 mais est
inférieur à la deuxième valeur seuil de détection
Vsd2, uneétapedecommandeconsistant àdétecter
que la tête d’aspiration 5 est déplacée sur un solmou
fin, et par exemple d’un sol dur à un sol mou fin, et à
ajuster, par exemple diminuer ou augmenter, la vi-
tesse de rotation du moteur d’aspiration 12 à la
première vitesse d’aspiration sol mou prédétermi-
née,

- si l’indicateur de dispersion ID atteint ou dépasse la
deuxième valeur seuil de détection Vsd2, une étape
de commande consistant à détecter que la tête
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou épais,
et par exemple d’un sol dur à un sol mou épais, et à
ajuster, par exemple diminuer, la vitesse de rotation
du moteur d’aspiration 12 à la deuxième vitesse
d’aspiration sol mou prédéterminée,

- s’il est déterminé que l’indicateur de dispersion ID
est supérieur ou égal à la première valeur seuil de
détection Vsd1 mais est inférieur à la deuxième
valeur seuil de détection Vsd2 et s’il est ensuite
déterminé que l’intensité I du courant électrique ap-
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pliqué au moteur d’entraînement de brosse 21 est
supérieure à la valeur seuil d’intensitéVsi, une étape
de commande consistant à détecter que la tête
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou imper-
méable ou peu perméable à l’air et à diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entraînement de
brosse 21 à la vitesse de protection de moteur pré-
déterminée,

- s’il est déterminé que l’indicateur de dispersion ID
est supérieur ou égal à la deuxième valeur seuil de
détection Vsd2 et s’il est ensuite déterminé que
l’intensité I du courant électrique appliqué aumoteur
d’entraînement de brosse 21 est supérieure à la
valeur seuil d’intensité Vsi, une étape de commande
consistant à détecter que la tête d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol mou consommateur et à dimi-
nuer la vitesse de rotation dumoteur d’entraînement
de brosse 21 à la vitesse de protection de moteur
prédéterminée,

- s’il est déterminé que l’indicateur de dispersion ID
est inférieur à la première valeur seuil de détection
Vsd1 de et s’il est ensuite déterminé que l’intensité I
du courant électrique appliqué au moteur d’entraî-
nement de brosse 21 est supérieure à la valeur seuil
prédéterminée Vsp, une étape de commande
consistant à détecter que la tête d’aspiration 5 est
immobile sur un sol mou et à modifier au moins un
paramètre de nettoyage de l’aspirateur 2, et par
exemple diminuer la vitesse de rotation du moteur
d’aspiration 12 à la vitesse de protection de sol
prédéterminée, et

- s’il est ensuite déterminé que l’indicateur de disper-
sion ID est inférieur à la première valeur seuil de
détection Vsd1 et s’il est ensuite déterminé que
l’intensité I du courant électrique appliqué aumoteur
d’entraînement de brosse 21 est inférieure à la va-
leur seuil prédéterminée Vsp, une étape de
commande consistant à détecter que la tête d’aspi-
ration 5 est déplacée sur un sol dur, et par exemple
d’un sol mou à un sol dur, et à ajuster, par exemple
diminuer ou augmenter, la vitesse de rotation du
moteur d’aspiration 12 à la vitesse d’aspiration sol
dur prédéterminée.

[0111] Selon un autre mode de réalisation de l’inven-
tion, le paramètre de variation d’intensité pourrait être
l’amplitude de variation des valeurs d’intensitémesurées
par le dispositif de mesure d’intensité 22 (et non pas un
indicateur de dispersion des valeurs d’intensité mesu-
rées par le dispositif de mesure d’intensité 22), et par
exempledesécarts desvaleursmaximalesetminimales,
appartenant à une série limitée de valeurs d’intensité
mesurées, par rapport à une valeur de référence, telle
qu’une moyenne des valeurs d’intensité mesurées ap-
partenant à ladite série limitée.

[0112] Selon encore un autre mode de réalisation de
l’invention, l’unité électronique de commande 25 pourrait
être configurée pour arrêter l’aspirateur 2, c’est-à-dire
pour couper l’alimentation électrique de l’aspirateur 2,
lorsque l’unité électronique de commande 25 détecte
que la tête d’aspiration 5 est immobile sur un sol mou.
[0113] Bien entendu, la présente invention n’est nulle-
ment limitée aux modes de réalisation décrits et illustrés
qui n’ont été donnés qu’à titre d’exemples. Des modifi-
cations restent possibles, notamment du point de vue de
la constitution des divers éléments ou par substitution
d’équivalents techniques, sans sortir pour autant du do-
maine de protection de l’invention.

Revendications

1. Aspirateur (2) comprenant :

- une tête d’aspiration (5) comprenant une se-
melle (14)munied’une face inférieure (15) confi-
gurée pour être orientée vers une surface à
nettoyer et d’une bouche d’aspiration (16) dé-
bouchant dans la face inférieure (15) de la se-
melle (14) et par laquelle de l’air extérieur peut
être aspiré par l’aspirateur (2), la tête d’aspira-
tion (5) comprenant en outre une brosse rotative
(18) mobile en rotation autour d’un axe de rota-
tion (A),
- unmécanisme d’entraînement en rotation (19)
configuré pour entraîner en rotation la brosse
rotative (18) autour de l’axe de rotation (A), le
mécanisme d’entraînement en rotation (19)
comprenant un moteur d’entraînement de
brosse (21) couplé en rotation à la brosse rota-
tive (18),
- un moteur d’aspiration (12) configuré pour
générer un flux d’air à travers la bouche d’aspi-
ration (16) et dans la tête d’aspiration (5),
- un dispositif de mesure d’intensité (22) confi-
guré pourmesurer l’intensité (I) du courant élec-
trique appliqué au moteur d’entraînement de
brosse (21), et
- une unité électronique de commande (25)
configurée pour commander le fonctionnement
de l’aspirateur (2), l’unité électronique de
commande (25) étant en outre configurée pour :

o calculer un paramètre de variation d’in-
tensité à partir de valeurs d’intensité mesu-
rées par le dispositif de mesure d’intensité
(22), et
o comparer le paramètre de variation d’in-
tensité calculé avec au moins une valeur
seuil de détection,

caractérisé en ce que l’unité électronique de
commande (25) est configurée pour détecter que
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la tête d’aspiration (5) est déplacée sur un solmoufin
lorsque le paramètre de variation d’intensité calculé
atteint ou dépasse une première valeur seuil de
détection (Vsd1), tout en étant inférieur à une deu-
xième valeur seuil de détection (Vsd2) qui est supé-
rieure à la première valeur seuil de détection, et pour
ajuster la puissance d’aspiration de l’aspirateur (2) à
une première puissance d’aspiration sol mou pré-
déterminée, qui a une valeur non nulle, lorsque
l’unité électronique de commande (25) a détectée
que la tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol
mou fin, et en ce que l’unité électronique de
commande (25) est configurée pour détecter que
la tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou
épais lorsque le paramètre de variation d’intensité
calculé atteint ou dépasse la deuxième valeur seuil
de détection (Vsd2) et pour ajuster la puissance
d’aspiration de l’aspirateur (2) à une deuxième puis-
sance d’aspiration solmou prédéterminée, qui a une
valeur non nulle et qui est différente de la première
puissance d’aspiration sol mou prédéterminée,
lorsque l’unité électronique de commande (25) a
détectée que la tête d’aspiration (5) est déplacée
sur un sol mou épais.

2. Aspirateur (2) selon la revendication1, dans lequel la
première puissance d’aspiration sol mou prédéter-
minée est supérieure à la deuxième puissance d’as-
piration sol mou prédéterminée.

3. Aspirateur (2) selon la revendication 1 ou 2, dans
lequel l’unité électronique de commande (25) est
configurée pour ajuster la vitesse de rotation du
moteur d’aspiration (12) à une première vitesse
d’aspiration sol mou prédéterminée lorsque l’unité
électronique de commande (25) a détectée que la
tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou fin.

4. Aspirateur (2) selon l’une quelconque des revendi-
cations 1 à 3, dans lequel l’unité électronique de
commande (25) est configurée pour ajuster la vi-
tesse de rotation du moteur d’aspiration (12) à une
deuxième vitesse d’aspiration sol mou prédétermi-
née lorsque l’unité électronique decommande (25) a
détectée que la tête d’aspiration (5) est déplacée sur
un sol mou épais.

5. Aspirateur (2) selon l’une quelconque des revendi-
cations 1 à 4, dans lequel l’unité électronique de
commande (25) est enoutre configuréepour compa-
rer l’intensité (I) du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse (21) avec une
valeur seuil d’intensité (Vsi).

6. Aspirateur (2) selon la revendication 5, dans lequel
l’unité électronique de commande (25) est configu-
rée pour ajuster la vitesse de rotation du moteur
d’entraînement de brosse (21) en fonction du résul-

tat de la comparaison de l’intensité (I) du courant
électrique appliqué au moteur d’entraînement de
brosse (21) avec la valeur seuil d’intensité (Vsi).

7. Aspirateur (2) selon la revendication 5 ou 6, dans
lequel l’unité électronique de commande (25) est
configurée pour détecter le type de sol mou sur
lequel est déplacée la tête d’aspiration (5) en fonc-
tion du résultat de la comparaison du paramètre de
variation d’intensité calculé avec l’au moins une
valeur seuil de détection et du résultat de la compa-
raison de l’intensité du courant électrique appliqué
au moteur d’entraînement de brosse (21) avec la
valeur seuil d’intensité (Vsi).

8. Aspirateur (2) selon l’une quelconque des revendi-
cations 2 à 7, dans lequel l’unité électronique de
commande (25) est configurée pour détecter que
la tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol dur
lorsque le paramètre de variation d’intensité calculé
est inférieur à la première valeur seuil de détection
(Vsd1) et que l’intensité (I) du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse (21)
est inférieure à une valeur seuil prédéterminée (Vsp)
qui est inférieure à la valeur seuil d’intensité (Vsi).

9. Aspirateur (2) selon la revendication 8, dans lequel
l’unité électronique de commande (25) est configu-
rée pour ajuster la puissance d’aspiration de l’aspi-
rateur (2) à une puissance d’aspiration sol dur pré-
déterminée, qui a une valeur non nulle, lorsque
l’unité électronique de commande (25) a détectée
que la tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol
dur.

10. Aspirateur (2) selon la revendication9, dans lequel la
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est
inférieure à la première puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée.

11. Aspirateur (2) selon la revendication 9 ou 10, dans
lequel la deuxième puissance d’aspiration sol mou
prédéterminée est inférieure ou supérieure à la puis-
sance d’aspiration sol dur prédéterminée.

12. Aspirateur (2) selon l’une quelconque des revendi-
cations 5 à 11, dans lequel l’unité électronique de
commande (25) est configurée pour diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entraînement de
brosse (21) à une vitesse de protection de moteur
prédéterminée lorsque l’unité électronique de
commande (25) a précédemment détectée que la
tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou et
que l’intensité (I) du courant électrique appliqué au
moteur d’entraînement de brosse (21) est supéri-
eure ou égale à la valeur seuil d’intensité (Vsi).

13. Aspirateur (2) selon l’une quelconque des revendi-
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cations 5 à 12, dans lequel l’unité électronique de
commande (25) est configurée pour diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entraînement de
brosse (21) à une vitesse de protection de moteur
prédéterminée lorsque l’unité électronique de
commande (25) a précédemment détectée que la
tête d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou et
que, durant une période de temps prédéterminée,
chacune des valeurs d’intensité mesurées est supé-
rieure ou égale à la valeur seuil d’intensité (Vsi) ou
une moyenne des valeurs d’intensité mesurées est
supérieure ouégale à la valeur seuil d’intensité (Vsi).

14. Aspirateur (2) selon la revendication 13, dans lequel
la période de temps prédéterminée est supérieure
ou égale à 1 seconde.

15. Procédé de commande d’un aspirateur (2), compre-
nant les étapes suivantes :

- prévoir un aspirateur (2) comportant :

o une tête d’aspiration (5) comprenant une
brosse rotative (18) mobile en rotation au-
tour d’un axe de rotation (A) et une semelle
(14) munie d’une face inférieure (15) confi-
gurée pour être orientée vers une surface à
nettoyer et d’une bouche d’aspiration (16)
débouchant dans la face inférieure (15) de
la semelle (14) et par laquelle de l’air exté-
rieur peut être aspiré par l’aspirateur (2),
o unmécanismed’entraînement en rotation
(19) configuré pour entraîner en rotation la
brosse rotative (18) autour de l’axe de rota-
tion (A), le mécanisme d’entraînement en
rotation (19) comprenant un moteur d’en-
traînement de brosse (21) couplé en rota-
tion à la brosse rotative (18),
o unmoteur d’aspiration (12) configurépour
générer un flux d’air à travers la bouche
d’aspiration (16) et dans la tête d’aspiration
(5),
o un dispositif de mesure d’intensité (22)
configuré pour mesurer l’intensité (I) du
courant électrique appliqué aumoteur d’en-
traînement de brosse (21), et
o une unité électronique de commande (25)
configurée pour commander le fonctionne-
ment de l’aspirateur (2),

- mesurer l’intensité (I) du courant électrique
appliqué au moteur d’entraînement de brosse
(21),
- calculer un paramètre de variation d’intensité à
partir de valeurs d’intensité mesurées, et
- comparer le paramètre de variation d’intensité
calculé avec au moins une valeur seuil de dé-
tection,

caractérisé en ce que le procédé comprend en
outre :

- détecter que la tête d’aspiration (5) est dépla-
cée sur un sol mou fin lorsque le paramètre de
variation d’intensité calculé atteint ou dépasse
une première valeur seuil de détection (Vsd1)
tout en étant inférieur à une deuxième valeur
seuil de détection (Vsd2) qui est supérieure à la
première valeur seuil de détection (Vsd2),
- ajuster lapuissanced’aspirationde l’aspirateur
(2) à une première puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée, qui a une valeur non nulle,
lorsqu’il a été détecté que la tête d’aspiration (5)
est déplacée sur un sol mou fin,
- détecter que la tête d’aspiration (5) est dépla-
cée sur un sol mou épais lorsque le paramètre
de variation d’intensité calculé atteint ou dé-
passe la deuxième valeur seuil de détection
(Vsd2), et
- ajuster lapuissanced’aspirationde l’aspirateur
(2) à une deuxième puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée, qui a une valeur non nulle
et qui est différente de la première puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, lorsqu’il a
été détecté que la tête d’aspiration (5) est dé-
placée sur un sol mou épais.
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