EP 4 740 812 A1

(19)

Européisches
Patentamt

European

Patent Office

Office européen
des brevets

(12)

(43) Date de publication:
13.05.2026 Bulletin 2026/20

(21) Numéro de dépdt: 25213906.8

(22) Date de dépot: 06.11.2025

(11) EP 4 740 812 A1

DEMANDE DE BREVET EUROPEEN

(51) Classification Internationale des Brevets (IPC):
A47L 5/30(2006.07) A47L 9/04 (2006.01)
A47L 9/28 (2006.01)

(52) Classification Coopérative des Brevets (CPC):
A47L 5/30; A47L 9/0411; A47L 9/0477;
A47L 9/2826; A47L 9/2831; A47L 9/2842

(84) Etats contractants désignés:
AL AT BE BG CH CY CZ DE DK EE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILT LU LV MC ME MK MT NL
NO PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Etats d'extension désignés:
BA
Etats de validation désignés:
GE KH LA MA MD TN

(30) Priorité: 06.11.2024 FR 2412157

(71) Demandeur: SEB S.A.
69130 Ecully (FR)

(72) Inventeur: MLIKI, Anais
69134 Ecully Cedex (FR)

(74) Mandataire: SEB Développement
Direction Propriété industrielle - Brevets
112, chemin du Moulin Carron
Campus SEB - CS 90229
69134 Ecully Cedex (FR)

(54)

(57)  Laspirateur comprend une téte d’aspiration (5)
comprenant une brosse rotative (18) ; un moteur d’en-
trainement de brosse (21) configuré pour entrainer en
rotation la brosse rotative (18) ; un moteur d’aspiration
configuré pour générer un flux d’air a travers la téte
d’aspiration (5) ; et une unité électronique de commande
configurée pour calculer un paramétre de variation d’in-
tensité a partir de valeurs d’intensité mesurées par un

[Fig 6]

s

ASPIRATEUR COMPRENANT DES MOYENS DE DETECTION D EPAISSEUR DE SOL MOU

dispositif de mesure d’intensité associé au moteur d’en-
trailnement de brosse (21), et pour ajuster la puissance
d’'aspiration de I'aspirateur respectivement a une pre-
miére puissance d’aspiration sol mou prédéterminée et a
une deuxiéme puissance d’aspiration sol mou prédéter-
minée en fonction du résultat d’'une comparaison du
paramétre de variation d’intensité calculé avec des pre-
miére et deuxieme valeurs seuil de détection.
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Description

Domaine technique

[0001] Laprésenteinvention concerne le domaine des
aspirateurs équipés d’une téte d’aspiration, également
nommeée suceur d’aspirateur, permettant d’aspirer des
poussiéres et des déchets présents sur une surface a
nettoyer.

Etat de la technique

[0002] Les aspirateurs équipés d’une téte d’aspiration
sont bien connus sur le marché, ceux-ci permettant de
nettoyer des surfaces par aspiration pour I'évacuation
des poussiéres et des déchets reposant sur celles-ci. La
surface a aspirer peut par exemple étre un sol dur, tel que
du carrelage, du parquet ou du stratifié, ou un sol mou, tel
que de la moquette ou un tapis.

[0003] Une téte d’aspiration comprend de fagon
connue :

- un corps de téte 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 a étre
positionnée de maniére attenante a la surface a
aspirer durant l'utilisation de I'aspirateur,

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

- unmécanisme d’entrainement en rotation configuré
pour entrainer en rotation la brosse rotative autour
de I'axe de rotation, le mécanisme d’entrainement
en rotation comprenant un moteur d’entrainement
de brosse couplé en rotation a la brosse rotative.

[0004] Afind’améliorerles performances de nettoyage
d’un aspirateur du type précité, il est connu d’équiper ce
dernier d’'un dispositif de mesure configuré pour mesurer
l'intensité du courant électrique appliqué au moteur d’en-
trainement de brosse, de détecter le type de sol rencon-
tré par la téte d’aspiration en fonction des valeurs d’in-
tensité mesurées parle dispositif de mesure, et d’adapter
la puissance d’aspiration générée par le moteur d’aspi-
ration de I'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 I'écart-type, des valeurs d’intensité mesu-
rées par le dispositif de mesure, chaque valeur d’in-
dicateur de dispersion étant calculée a partir d’'une
série limitée de valeurs d’intensité successives me-
surées par le dispositif de mesure, et
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- détecter que la téte d’aspiration est déplacée sur un
sol mou, et par exemple d’'un sol dur a un sol mou,
lorsque l'indicateur de dispersion dépasse la valeur
seuil de détection.

[0006] Une telle configuration de I'aspirateur permet
de détecter un déplacement de la téte d’aspiration sur un
sol mou sans requérir la présence d'un dispositif de
détection de sol spécifique, ce qui réduit les colts de
fabrication de I'aspirateur selon la présente invention.
[0007] Cependant, une telle configuration de 'aspira-
teur ne permet pas de distinguer le type de sol mou
rencontré par la téte 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, I'aspirateur du type précité ne permet
pas d’ajuster automatiquement au moins un parameétre
de fonctionnement de I'aspirateur en fonction de I'épais-
seur du sol mou rencontré par la téte d’aspiration.
[0008] En particulier, un nettoyage prolongé d’'un tapis
épais est susceptible d’entrainer une usure prématurée
des roulements de la brosse rotative et également une
surchauffe du moteur d’entrainement 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 étre
envisagé de réduire la vitesse de rotation du moteur
d’entrainement de brosse prédéfinie pour un nettoyage
d’un sol mou. Cependant, une telle réduction de vitesse
pourrait nuire aux performances de nettoyage d’une
mogquette ou d’un tapis de faible épaisseur.

Résumé de l'invention

[0010] La présente invention vise a remédier a tout ou
partie de ces inconvénients.

[0011] Le probléme technique a la base de I'invention
consiste notamment a 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 :

- unetéte d’aspiration comprenant une semelle munie
d’'une face inférieure configurée pour étre orientée
vers une surface a nettoyer et d’'une bouche d’aspi-
ration débouchant dans la face inférieure de la se-
melle et par laquelle de I'air extérieur peut étre aspiré
par I'aspirateur, la téte d’aspiration comprenant en
outre une brosse rotative mobile en rotation autour
d’'un axe de rotation,

- un mécanisme d’entrainement en rotation configuré
pour entrainer en rotation la brosse rotative autour
de l'axe de rotation, le mécanisme d’entrainement
en rotation comprenant un moteur d’entrainement
de brosse couplé en rotation a la brosse rotative,
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- un moteur d’aspiration configuré pour générer un
flux d’air a travers la bouche d’aspiration et dans la
téte d’aspiration,

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

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

ocalculerun parameétre de variation d’intensité a
partir de valeurs d’intensité mesurées par le
dispositif de mesure d’intensité, et

o comparer le parameétre 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 téte d’aspiration est
déplacée sur un sol mou fin, et par exemple d’un sol
dur a un sol mou fin, lorsque le parameétre de variation
d’intensité calculé atteint ou dépasse une premiére va-
leur seuil de détection, tout en étant inférieur a une
deuxiéme valeur seuil de détection qui est supérieure
ala premiére valeur seuil de détection, et pour ajuster, et
par exemple pour diminuer ou augmenter, la puissance
d’aspiration de I'aspirateur a une premiére puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, qui a une valeur
non nulle, lorsque l'unité électronique de commande a
détectée que la téte d’aspiration est déplacée sur un sol
mou fin, et 'unité électronique de commande est confi-
gurée pour détecter que la téte d’aspiration est déplacée
sur un sol mou épais, et par exemple d’un sol dur a un sol
mou épais, lorsque le paramétre de variation d’intensité
calculé atteint ou dépasse la deuxiéme valeur seuil de
détection qui est supérieure ala premiére valeur seuil de
détection et pour ajuster, et par exemple pour diminuerou
augmenter, la puissance d’aspiration de I'aspirateur a
une deuxiéme puissance d’aspiration sol mou prédéter-
minée, qui a une valeur non nulle et qui est différente de la
premiére puissance d’aspiration sol mou prédéterminée,
lorsque l'unité électronique de commande a détectée
que la téte d’aspiration est déplacée sur un sol mou
épais.

[0014] L’épaisseur d’'un sol mou, et notamment d’'un
tapis, correspond a I'épaisseur de la couche de poils
formant le sol mou, c'est-a-dire a I'épaisseur du sol
mou a laquelle est soustraite I'épaisseur de la couche
de support (par exemple en matériau tissé ou élasto-
mere) qui est destinée a reposer sur le sol et a laquelle
sontfixésles poils du sol mou. Par exemple, siles poils du
sol mou s’étendent sensiblement verticalement, alors
I'épaisseur dudit sol mou correspondant a la longueur
libre des poils du sol mou. Si les poils du sol mou sont
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bouclés, alors I'épaisseur dudit sol mou correspond a 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
deuxieme valeur seuil de détection est déterminée pour
détecter un sol mou épais lorsque I'épaisseur du sol mou
est supérieure a 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 a
1 cm. En d'autres termes, la deuxiéme valeur seuil de
détection peut étre déterminée pour détecter un sol mou
épais lorsque lalongueur libre des poils ou la hauteur des
boucles est en moyenne supérieure a 0,8 cm, de pré-
férence supérieure a 1 cm.

[0015] Un exemple de sol mou fin peut par exemple
étre une moquette ou un tapis avec des poils courts, etun
exemple de sol mou épais peut par exemple étre un tapis
avec de longs poils.

[0016] Par conséquent, I'aspirateur selon la présente
invention permet de détecter automatiquement un deé-
placement de la téte d’aspiration sur un sol mou (qu'il soit
épais oufin), mais également d’ajuster automatiquement
la puissance d’aspiration de I'aspirateur en fonction du
résultat de la comparaison du parametre de variation
d’intensité calculé avec respectivement la premiére va-
leur seuil de détection et la deuxiéme valeur seuil de
détection, et plus particulierement en fonction de I'épais-
seur du sol mou sur lequel la téte d’aspiration est dé-
placée. La configuration spécifique de I'unité électro-
niqgue de commande permet d’'une part, selon les régla-
ges d’'usine ou au choix de I'utilisateur, par exemple soit
de diminuer la vitesse de rotation du moteur d’aspiration
lorsque la téte d’aspiration est déplacée sur un sol mou
de faible épaisseur afin de limiter la consommation élec-
trique de I'aspirateur pendant une phase de nettoyage
d’un sol mou de faible épaisseur, soit d’augmenter la
vitesse de rotation du moteur d’aspiration afin d’augmen-
ter les performances de nettoyage de I'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 téte d’aspiration est déplacée sur un sol mou
épais.

[0017] Par conséquent, la configuration spécifique de
I'aspirateur selon la présente invention confére a ce
dernier des performances de nettoyage accrues, assure
une meilleure protection des sols mous et permet d’a-
méliorer la longévité de I'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,
I'unité électronique de commande est en outre configu-
rée pour comparer l'intensité du courant électrique ap-
pligué au moteur d’entrainement de brosse avec une
valeur seuil d’intensité.
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[0020] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est en outre configu-
rée pour ajuster la vitesse de rotation du moteur d’en-
trailnement de brosse en fonction du résultat de lacompa-
raison de l'intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse avec la valeur seuil
d’intensité. Une comparaison de l'intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entrainement de brosse
avec une valeur seuil d’'intensité permet notamment de
détecter automatiquement lorsque I'intensité du courant
électrique appliqué au moteur d’entrainement de brosse
est relativement élevée. Or, une telle valeur élevée de
ladite intensité, alors que la téte d’aspiration estdéplacée
surun sol mou, est fortement susceptible de découler soit
d’un plaquage de la téte d’aspiration sur un sol mou qui
est imperméable ou peu perméable a I'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 téte d’aspiration. Ainsi, la
configuration spécifique de I'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’entrainement de brosse afin de limiter les
risques de surchauffe de ce dernier et de prolonger la
durée dudit moteur d’entrainement de brosse.

[0021] Selon un mode de réalisation de I'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 a 3 A.

[0022] Selon un mode de réalisation de l'invention,
l'unité électronique de commande est configurée pour
détecter le type de sol mou surlequel estdéplacée la téte
d’aspiration en fonction du résultat de la comparaison du
parameétre de variation d’intensité calculé avec 'au moins
une valeur seuil de détection (et notamment avec la
premiére valeur de seuil de détection) et du résultat de
la comparaison de l'intensité du courant électrique ap-
pliqué au moteur d’entrainement de brosse avec la va-
leur seuil d’intensité. Une telle configuration de I'aspira-
teur permet ainsi de modifier automatiquement au moins
un parametre de fonctionnement de I'aspirateur en fonc-
tion du type de sol mou détecté, et ainsi d’optimiser le
comportement de I'aspirateur, ce qui confére des per-
formances de nettoyage et une longévité accrues a
I'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 téte d’aspiration est déplacée sur un sol
mou fin si plusieurs valeurs successives du parameétre de
variation d’intensité, par exemple comprises entre 2 et 6
valeurs, sont supérieures ou égales a la premiére valeur
seuil de détection tout en étant inférieures ala deuxiéme
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
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vitesse de rotation du moteur d’aspiration a une premiére
vitesse d’aspiration sol mou prédéterminée lorsque l'u-
nité électronique de commande a détectée que la téte
d’aspiration est déplacée sur un sol mou fin, et par
exemple d’'un sol dur a un sol mou fin.

[0025] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est configurée pour
ajuster la vitesse de rotation du moteur d’aspiration a une
deuxieme vitesse d’aspiration sol mou prédéterminée
lorsque l'unité électronique de commande a détectée
que la téte d’aspiration est déplacée sur un sol mou
épais.

[0026] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la téte d’aspiration est déplacée sur un sol
dur, et par exemple d’un sol mou a un sol dur, lorsqu’il est
déterminé que le paramétre de variation d’intensité cal-
culé estinférieur a la premiére valeur seuil de détection et
gu’ensuite il est déterminé que l'intensité (cette intensité
peut étre une mesure ponctuelle ou plusieurs mesures
d’intensité ou une moyenne de plusieurs mesures d’in-
tensité qui doivent étre inférieures la valeur seuil d’inten-
sité) du courant électrique appliqué au moteur d’entrai-
nement de brosse est inférieure a une valeur seuil pré-
déterminée qui est inférieure a la valeur seuil d’intensité.
[0027] Une telle configuration de I'aspirateur permet
de détecter un déplacement de la téte d’aspiration sur un
sol dur sans requérir la présence d’un dispositif de détec-
tion de sol spécifique, ce qui réduit les colts de fabrica-
tion de I'aspirateur selon la présente invention. En outre,
une telle configuration de I'aspirateur permet par exem-
ple d’adapter le fonctionnement de I'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 a une valeur
moyenne de l'intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse pendant une phase de
déplacement précédente de la téte d’aspiration sur un sol
dur.

[0029] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est configurée pour
ajuster la puissance d’aspiration de I'aspirateur a une
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée, qui a une
valeur non nulle, lorsque ['unité électronique de
commande a détectée que la téte d’aspiration est dé-
placée sur un sol dur.

[0030] Ainsi, 'unité électronique de commande peut
étre configurée pour diminuer la puissance d’aspiration
de l'aspirateur a la puissance d’aspiration sol dur pré-
déterminée, et par exemple diminuer la vitesse de rota-
tion du moteur d’aspiration a une vitesse d’aspiration sol
dur prédéterminée, lorsque l'unité électronique de
commande détecte que la téte d’aspiration est déplacée
sur un sol dur, et par exemple d’un sol mou a un sol dur.
Une telle configuration de I'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 étre configurée pour augmenter la puissance
d’aspiration de I'aspirateur a la puissance d’aspiration sol
dur prédéterminée, et par exemple augmenter la vitesse
de rotation du moteur d’aspiration a une vitesse d’aspira-
tion sol dur prédéterminée, lorsque 'unité électronique
de commande détecte que la téte d’aspiration est dé-
placée surun sol dur, et parexemple d’'un solmouaunsol
dur. Une telle configuration de I'aspirateur permet d’aug-
menter les performances de nettoyage de I'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 premiére et deuxieme 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 a la premiére puissance d’aspiration sol mou pré-
déterminée.

[0034] Selon un mode de réalisation de l'invention, la
premiére puissance d’aspiration sol mou prédéterminée
est supérieure a la deuxiéme puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée.

[0035] Selon un mode de réalisation de l'invention, la
deuxiéme puissance d’aspiration sol mou prédéterminée
peut étre inférieure ou supérieure a 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 a la premiére puissance d’aspiration
sol mou prédéterminée, et la premiére puissance d’as-
piration sol mou prédéterminée est supérieure a la deu-
xiéme puissance d’aspiration sol mou prédéterminée.
Selon un tel mode de réalisation de I'invention, la deu-
xieme puissance d’aspiration sol mou prédéterminée
peut étre inférieure ou supérieure a la puissance d’'aspi-
ration sol dur prédéterminée. Autrement dit, la premiére
puissance d’aspiration sol mou prédéterminée (corres-
pondant a la détection d’'un sol mou fin) est a la fois
supérieure a la puissance d’aspiration sol dur prédéter-
minée (correspondant a la détection d’'un sol dur) et
supérieure a la deuxiéme puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée (correspondant a 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 téte d’aspiration est déplacée sur un sol
dur siune ou plusieurs valeurs successives du parametre
de variation d’intensité, par exemple comprises entre 2 et
6 valeurs, sont inférieures a la premiére valeur seuil de
détection et s’il est ensuite déterminé que l'intensité du
courant électrique appliqué au moteur d’entrainement de
brosse est inférieure a 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’entrainement de brosse
pendant une phase de déplacement de la téte d’aspira-
tion sur un sol mou (qu’il soit fin ou épais), par exemple
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pendant une précédente phase de déplacement de la
téte d’aspiration sur un sol mou ou pendant la plus
récente phase de déplacement de la téte 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 a la valeur
moyenne calculée de l'intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entrainement de brosse pendant
la phase de déplacement de la téte 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 I'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’entrainement de
brosse pendant une phase de déplacement de la téte
d’aspiration sur un sol dur, par exemple pendant une
précédente phase de déplacement de la téte d’aspiration
sur un sol dur ou pendant la plus récente phase de
déplacement de la téte 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 a la valeur
moyenne calculée de lintensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entrainement de brosse pendant
la phase de déplacement de la téte d’aspiration surun sol
duralaquelle estadditionnée un pourcentage, par exem-
ple compris entre 3 et 10 %, de ladite valeur moyenne
calculée.

[0042] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est configurée pour
diminuer la vitesse de rotation du moteur d’entrainement
de brosse a une vitesse de protection de moteur pre-
déterminée lorsque I'unité électronique de commande a
précédemment détectée que la téte 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’entrainement de brosse est supé-
rieure ou égale a la valeur seuil d’intensité, c’est-a-dire
qu’au moins une des valeurs d’intensité mesurées est
supérieure ou égale a la valeur seuil d’'intensité.

[0043] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est configurée pour
diminuer la vitesse de rotation du moteur d’entrainement
de brosse a une vitesse de protection de moteur pré-
déterminée lorsque I'unité électronique de commande a
précédemment détectée que la téte d’aspiration est dé-
placée sur un sol mou (par exemple un sol mou fin ou un
sol mou épais) et que, aprés un ajustement de la puis-
sance d’aspiration de I'aspirateur suite ala détection d’un
déplacement de la téte d’aspiration sur un sol mou,
l'intensité du courant électrique appliqué au moteur d’en-
trailnement de brosse est supérieure ou égale, et par
exemple reste supérieure ou égale, a la valeur seuil
d’intensité.

[0044] Selon un mode de réalisation de l'invention,
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l'unité électronique de commande est configurée pour
détecter que la téte d’aspiration est déplacée sur un sol
mou consommateur (c’est-a-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 a I'air (c’est-a-dire un sol mou sus-
ceptible de provoquer un effet ventouse plaquant la téte
d’aspiration au sol mou), lorsque 'unité électronique de
commande a précédemment détectée que la téte 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’entrainement de brosse
estsupérieure ou égale ala valeur seuil d’intensité, c’est-
a-dire qu’au moins une des valeurs d’intensité mesurées
est supérieure ou égale a 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 téte d’aspiration est déplacée sur un sol
mou consommateur (c’est-a-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 a l'air (c’est-a-dire un sol mou sus-
ceptible de provoquer un effet ventouse plaquant la téte
d’aspiration au sol mou), lorsque 'unité électronique de
commande a précédemment détectée que la téte d’as-
piration est déplacée sur un sol mou (par exemple un sol
mou fin ou un sol mou épais) et que, aprés un ajustement
de la puissance d’aspiration de I'aspirateur suite a la
détection d’'un déplacement de la téte d’aspiration sur
un sol mou, l'intensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse est supérieure ou
égale, et par exemple reste supérieure ou égale, a 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 du moteur d’entrainement
de brosse a une vitesse de protection de moteur pré-
déterminée lorsque 'unité électronique de commande a
précédemment détectée que la téte 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 a partir de l'ins-
tant ou la puissance d’aspiration de I'aspirateur a été
ajustée suite a la détection d’'un déplacement de la téte
d’aspiration sur un sol mou), chacune des valeurs d’in-
tensité mesurées est supérieure ou égale ala valeur seuil
d’intensité ou une moyenne des valeurs d’intensité me-
surées est supérieure ou égale a la valeur seuil d’inten-
sité.

[0047] Selon un mode de réalisation de l'invention, la
période de temps prédéterminée est supérieure ou égale
a 1 seconde, et est par exemple comprise entre 1 et 5
secondes, et avantageusement égale a 2 secondes.
[0048] Selon un mode de réalisation de l'invention, le
parameétre de variation d’intensité calculé est un indica-
teur de dispersion des valeurs d’intensité mesurées par
le dispositif de mesure d'intensité, ou I'amplitude de
variation des valeurs d’intensité mesurées par le dispo-
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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 a une
valeur de référence.

[0050] Selon un mode de réalisation de l'invention,
l'indicateur de dispersion est la variance ou I'écart-type
des valeurs d’intensité mesurées par le dispositif de
mesure d’intensité.

[0051] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande est configurée pour
calculer un indicateur de dispersion glissant, tel que la
variance glissante ou I'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 paramétre de variation d’intensité, et
par exemple chaque valeur d’'indicateur de dispersion,
est calculée a partir d’'une série limitée de valeurs d’in-
tensité successives mesurées par le dispositif de mesure
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
définie pour chaque série limitée, et plus particulierement
une moyenne des valeurs d’intensité successives me-
surées pour la série limitée respective.

[0056] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'aspirateur est un aspirateur balai. Cependant, selon
une variante de réalisation I'aspirateur pourrait étre un
aspirateur traineau pourvu d'une téte active.

[0057] La présente invention concerne en outre un
procédé de commande d'un aspirateur, comprenant
les étapes suivantes :

- prévoir un aspirateur comportant :

0 une téte 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 étre orientée vers une
surface a nettoyer et d’'une bouche d’aspiration
débouchantdanslaface inférieure de la semelle
et par laquelle de I'air extérieur peut étre aspiré
par I'aspirateur,

0 un meécanisme d’entrainement en rotation
configuré pour entrainer en rotation la brosse
rotative autour de I'axe de rotation, le méca-
nisme d’entrainement en rotation comprenant
un moteur d’entrainement de brosse couplé en
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rotation a la brosse rotative,

o un moteur d’aspiration configuré pour générer
un flux d’air a travers la bouche d’aspiration et
dans la téte d’aspiration,

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

0 une unité électronique de commande configu-
rée pour commander le fonctionnement de I'as-
pirateur,

- mesurerlintensité du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse,

- calculerun parametre de variation d’intensité a partir
de valeurs d’intensité mesurées,

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

- détecter que la téte d’aspiration est déplacée sur un
sol mou fin, et par exemple d’un sol dur a un sol mou
fin, lorsque le paramétre de variation d’intensité
calculé atteint ou dépasse une premiére valeur seuil
de détection tout en étant inférieur a une deuxieme
valeur seuil de détection qui est supérieure a la
premiére valeur seuil de détection,

- ajuster, et par exemple diminuer ou augmenter, la
puissance d’aspiration de I'aspirateur a une pre-
miére puissance d’aspiration sol mou prédétermi-
née, quiaune valeur non nulle, lorsqu’il a été détecté
que la téte d’aspiration est déplacée sur un sol mou
fin, et par exemple d’un sol dur a un sol mou fin,

- détecter que la téte d’aspiration est déplacée sur un
sol mou épais (c’est-a-dire présentant une épaisseur
supérieure a une valeur d’épaisseur prédétermi-
née), et par exemple d’un sol dur a un sol mou épais,
lorsque le paramétre de variation d’intensité calculé
atteint ou dépasse la deuxiéme valeur seuil de dé-
tection qui est supérieure a la premiére valeur seuil
de détection, et

- ajuster, et par exemple diminuer ou augmenter, la
puissance d’aspiration de I'aspirateur a une deu-
xiéme puissance d’aspiration sol mou prédétermi-
née, qui a une valeur non nulle et qui est différente de
la premiére puissance d’aspiration sol mou prédé-
terminée, lorsqu’il a été détecté que la téte d’aspira-
tion est déplacée sur un sol mou épais.

[0058] Selonunmode de mise en ceuvre de l'invention,
le procédé comprend une étape consistant a comparer
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I'intensité du courant électrique appliqué au moteur d’en-
trailnement de brosse avec une valeur seuil d’intensité.
[0059] Selonunmode de mise en ceuvre de I'invention,
le procédé comprend une étape consistant a ajuster la
vitesse de rotation du moteur d’entrainement de brosse
en fonction du résultat de la comparaison de l'intensité du
courant électrique appliqué au moteur d’entrainement de
brosse avec la valeur seuil d'intensité.

[0060] Selonunmode de mise en ceuvre de l'invention,
le procédé comprend une étape consistant a détecter
que latéte d’aspiration est déplacée surun sol dur, et par
exemple d’'un sol mou a un sol dur, lorsque le paramétre
de variation d’intensité est inférieur a la premiéere valeur
seuil de détection et que I'intensité du courant électrique
appliqué au moteur d’entrainement de brosse est infé-
rieure une valeur seuil prédéterminée qui est inférieure a
la valeur seuil d’intensité.

[0061] Selonunmode de mise en ceuvre de I'invention,
le procédé comprend une étape consistant a ajuster, et
par exemple diminuer ou augmenter, la puissance d’as-
piration de I'aspirateur a une puissance d’aspiration sol
dur prédéterminée lorsqu’il est détecté que la téte d’as-
piration est déplacée sur un sol dur, et par exemple d’'un
sol mou a un sol dur.

[0062] Selonunmode de mise en ceuvre del'invention,
le procédé comprend une étape consistant a diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entrainement de brosse a
une vitesse de protection de moteur prédéterminée lors-
qu'il a été précédemment détectée que la téte d’aspira-
tion estdéplacée 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’entrainement de brosse
estsupérieure ou égale ala valeur seuil d’intensité, c’est-
a-dire qu’au moins une des valeurs d’intensité mesurées
est supérieure ou égale a la valeur seuil d’intensité.
[0063] Selonunmode de mise en ceuvre de l'invention,
le procédé comprend une étape consistant a diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entrailnement de brosse a
une vitesse de protection de moteur prédéterminée lors-
qu’il a été précédemment détectée que la téte d’aspira-
tion estdéplacée 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 a partir de
l'instant ou la puissance d’aspiration de I'aspirateur a été
ajustée suite a la détection d’'un déplacement de la téte
d’aspiration sur un sol mou), chacune des valeurs d’in-
tensité mesurées est supérieure ou égale a la valeur seuil
d’intensité ou une moyenne des valeurs d’intensité me-
surées est supérieure ou égale a la valeur seuil d’'inten-
sité.

Bréve description des figures

[0064] De toute fagon l'invention sera bien comprise a
I'aide de la description qui suit en référence aux dessins
schématiques annexés représentant, a 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
I'aspirateur de la figure 1.

La figure 3 est une vue partielle en coupe longitu-
dinale de 'aspirateur de la figure 1.

La figure 4 est une vue en perspective d’'une téte
d’aspiration de I'aspirateur de la figure 1.

La figure 5 est une vue en coupe transversale de la
téte d’aspiration la figure 4.

La figure 6 est une vue en coupe longitudinale de la
téte d’aspiration de la figure 4.

La figure 7 est un diagramme représentant I'évolu-
tion temporelle de l'intensité du courant électrique
appliqué a un moteur d’entrainement de brosse de
I'aspirateur de la figure 1 et I'évolution temporelle
d’'un indicateur de dispersion des valeurs d’intensité
du courant électrique appliqué a un moteur d’entrai-
nement de brosse, pendant différentes phases de
nettoyage.

Description détaillée

[0065] A défautde stipulation contraire, le terme « sen-
siblement » signifie, dans le présent document, « exac-
tement ou a 10% ou a 10° prés ».

[0066] La figure 1 représente un aspirateur 2, et plus
particulierement un aspirateur balai, comprenant un
corps principal 3, une poignée 4 raccordée mécanique-
mentau corps principal 3, etune téte d’aspiration 5 qui est
configurée pour étre en contact avec un sol a nettoyer.
Cependant, I'aspirateur 2 selon la présente invention
pourrait également étre un aspirateur traineau sans sortir
du cadre de la présente invention.

[0067] Le corps principal 3 comporte notamment un
boitier d’aspirateur 6 et un embout d’aspiration 7 qui est
avantageusement disposé a une extrémité inférieure du
boitier d’aspirateur 6 et auquel est fixée la téte 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 boitier d’aspirateur 6 et relié fluidique-
ment a I'embout d’aspiration 7.

[0068] L’aspirateur2comporte enoutre undispositifde
séparation et de collecte de déchets 11 qui est monté de
maniére amovible sur le corps principal 3, afin de pouvoir
étre nettoyé. De fagon 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-
diqguement au conduit d’aspiration 9. Ainsi, le conduit
d’aspiration 9 est configuré pour relier fluidiquement la
téte d’aspiration 5 a l'ouverture d’admission d’air du
dispositif de séparation et de collecte de déchets 11.
[0070] Comme montré sur la figure 3, I'aspirateur 2
comporte également un moteur d’aspiration 12, égale-
ment nommé moto-ventilateur, configuré pour générer
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un flux d’air au travers de la téte 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-
culiéerement disposé dans le boitier d’aspirateur 6. De
fagon connue, le moteur d’aspiration 12 comporte un
ventilateur et un moteur électrique configuré pour en-
trainer en rotation le ventilateur.

[0071] Comme montré sur les figures 4 a 6, la téte
d’aspiration 5 comprend un corps de téte 13 configuré
pour étre déplacé sur une surface a nettoyer. Selon le
mode de réalisation représenté sur les figures, le corps
de téte 13 présente une forme globalement rectangu-
laire.

[0072] Le corps de téte 13 comprend une semelle 14,
par exemple en matiere plastique, munie d’une face
inférieure 15 configurée pour étre orientée vers lasurface
a nettoyer.

[0073] Le corps de téte 13 comprend en outre une
bouche d’aspiration 16 débouchant dans la face infé-
rieure 15 de la semelle 14 et par laquelle de I'air extérieur
peut étre aspiré par l'aspirateur 2. De fagon avanta-
geuse, la bouche d’aspiration 16 présente une forme
allongée et s’étend selon une direction d’extension D1
qui s’étend perpendiculairement a une direction de dé-
placement D2 de la téte d’aspiration 5.

[0074] Le corps de téte 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] Latéte d’aspiration 5 comprend égalementune
brosse rotative 18 qui est montée mobile en rotation dans
le logement de réception 17 selon un axe de rotation A qui
est sensiblement confondu avec l'axe central de la
brosse rotative 18. De fagon avantageuse, la brosse
rotative 18 est montée de maniére amovible dans le
logement de réception 17, et est configurée pour étre
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, a la direction de déplacement D2 de la téte
d’aspiration 5.

[0076] Selon le mode de réalisation représenté surles
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 fagon avantageuse, le corps
de brosse 18.1 est cylindrique a section circulaire, et la
brosse rotative 18 comporte une ou plusieurs rangées de
poils s’étendant par exemple hélicoidalement autour de
I'axe central de la brosse rotative 18. Selon une variante
de réalisation non représentée sur les figures, les ran-
gées de poils pourraient étre remplacées par des lamel-
les élastiquement déformables ou par un manchon de
nettoyage en mousse.

[0077] La téte d’aspiration 5 comporte en outre un
mécanisme d’entrainement en rotation 19 configuré pour
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entrainer en rotation la brosse rotative 18 autour de I'axe
de rotation A.

[0078] Selonle mode de réalisation représenté sur les
figures, le mécanisme d’entrainement en rotation 19 est
logé dans le corps de téte 13, et comporte un moteur
d’entrainement de brosse 21 pourvu d’un arbre de sortie
couplé mécaniquement a la brosse rotative 18.

[0079] De fagon avantageuse, I'aspirateur 2 comporte
un dispositif de mesure d'intensité 22 configuré pour
mesurer l'intensité | du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse 21. Le dispositif de
mesure d'intensité 22 peut par exemple étre disposé
dans la téte d’aspiration 5, dans le corps principal 3 ou
encore dans la poignée 4.

[0080] La téte d’aspiration 5 comprend également un
manchon de raccordement 23 qui est relié fluidiquement
au logement de réception 17, et donc a la bouche d’as-
piration 16, etauquel estdestiné a étre raccordé 'embout
d’aspiration 7 de I'aspirateur 2, et plus particulierement
auquel est destinée a étre fixée une partie inférieure du
tube d’aspiration 8. De fagon avantageuse, la téte d’as-
piration 5 comprend un dispositif d’articulation 24 reliant
mécaniquement le manchon de raccordement 23 au
corps de téte 13, de maniére a permettre un pivotement
du corps de téte 13 vers I'avant et vers I'arriére lors d'un
déplacement de la téte d’aspiration 5 selon la direction de
déplacement D2.

[0081] L’aspirateur 2 comporte de plus une unité élec-
tronique de commande 25 configurée pour commander
le fonctionnement de I'aspirateur 2, et en particulier pour
adapter le fonctionnement de I'aspirateur 2 en fonction
du type de sol sur lequel est déplacée la téte d’aspiration
5. L'unité électronique de commande 25 peut par exem-
ple étre disposée dans le boitier d’aspirateur 6 ou dans la
poignée 4.

[0082] L'unité électronique de commande 25 est no-
tamment configurée pour calculer un paramétre de va-
riation d’intensité a partir de valeurs d’intensité mesurées
par le dispositif de mesure d’intensité 22, comparer le
paramétre de variation d’intensité calculé avec une pre-
miére valeur seuil de détection Vsd1 et une deuxiéme
valeur seuil de détection Vsd2, etcomparer 'intensité | du
courant électrique appliqué au moteur d’entrainementde
brosse 21 avec une valeur seuil d’intensité Vsi et une
valeur seuil prédéterminée Vsp.

[0083] La valeur seuil prédéterminée Vsp est supéri-
eure a une valeur moyenne de lintensité | du courant
électrique appliqué au moteur d’entrainement de brosse
21 pendant une précédente phase de déplacement de la
téte d’aspiration 5 sur un sol dur, et la valeur seuil d’in-
tensité Vsi est supérieure ala valeur seuil prédéterminée
Vsp. De fagon avantageuse, la valeur seuil d’intensité Vsi
estcomprise entre 1 et3,5 A, avantageusemententre 2,8
et 3,2 A, et est par exemple égale a 3 A.

[0084] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande 25 est configurée pour
calculer une valeur moyenne de l'intensité | du courant
électrique appliqué au moteur d’entrainement de brosse
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21 pendant chaque phase de déplacement de la téte
d’aspiration 5 surun sol mou, et pour définirla valeur seuil
prédéterminée Vsp en fonction de la valeur moyenne
calculée pourla plus récente phase de déplacementdela
téte d’aspiration 5 sur un sol mou. La valeur seuil pré-
déterminée Vsp peut par exemple correspondre a la
valeur moyenne calculée de l'intensité | du courant élec-
trique appliqué au moteur d’entrainement de brosse 21
pendant la plus récente phase de déplacement de la téte
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 I'inven-
tion, 'unité électronique de commande 25 pourrait étre
configurée pour calculer une valeur moyenne de l'inten-
sité | du courant électrique appliqué au moteur d’entrai-
nement de brosse 21 pendant chaque phase de dépla-
cement de la téte d’aspiration 5 sur un sol dur, et pour
définirla valeur seuil prédéterminée Vsp en fonction de la
valeur moyenne calculée pour la plus récente phase de
déplacement de la téte d’aspiration 5 sur un sol dur. La
valeur seuil prédéterminée Vsp peut par exemple cor-
respondre ala valeur moyenne calculée de I'intensité [ du
courant électrique appliqué au moteur d’entrainement de
brosse 21 pendantla plus récente phase de déplacement
de la téte d’aspiration 5 sur un sol dur a 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
linvention, la valeur seuil prédéterminée Vsp pourrait
étre prédéterminée, et étre par exemple comprise entre
100 et 600 mA.

[0087] Selon un mode de réalisation de l'invention, le
paramétre de variation d’intensité est un indicateur de
dispersion ID, tel que la variance ou I'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 a 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’intensité successives mesurées peut comporterentre 5
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 étre compris entre 15 et 30 ms, et est
par exemple d’environ 25 ms.

[0088] Lorsquel'indicateurde dispersion ID calculé est
I'écart type, 'unité électronique de commande 25 est
configurée pour :

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

- calculer, pour chaque série limitée, les écarts, par
rapport a la moyenne calculée respective, des va-
leurs d’intensité successives mesurées appartenant
a 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 a la valeur d’écart type calculée
pour ladite série limitée.

[0090] Lorsquelindicateurde dispersion D calculé est
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, I'unité électronique de commande 25 est
configurée pour calculer, pour chaque série limitée, la
moyenne des carrés des écarts a la moyenne pour ladite
série limitée.

[0091] L'unité électronique de commande 25 est plus
particulierement configurée pour ajuster la puissance
d’aspiration de I'aspirateur 2 en fonction notamment du
résultat de la comparaison du parametre de variation
d’intensité calculé avec la premiére valeur seuil de dé-
tection Vsd1 et la deuxiéme valeur seuil de détection
Vsd2, et pour ajuster la vitesse de rotation du moteur
d’entrainement de brosse 21 en fonction du résultatde la
comparaison de lintensité du courant électrique ap-
pligué au moteur d’entrainement de brosse 21 avec la
valeur seuil d’intensité Vsi.

[0092] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande 25 est configurée pour
détecter que la téte d’aspiration 5 est déplacée sur un sol
mou fin (c’est-a-dire présentant une épaisseur inférieure
a une valeur d’épaisseur prédéterminée, ladite valeur
d’épaisseur prédéterminée étant avantageusement
comprise entre 0,8 et 1 cm, et est par exemple égale a
1 cm), et par exemple d’un sol dur a un sol mou fin,
lorsque le paramétre de variation d’intensité calculé, et
par exemple lindicateur de dispersion ID, atteint ou
dépasse la premiéere valeur seuil de détection Vsd1 et
estinférieur ala deuxiéme valeur seuil de détection Vsd2,
et pour détecter que la téte d’aspiration 5 est déplacée
sur un sol mou épais (c’est-a-dire présentant une épais-
seur supérieure a la valeur d’épaisseur prédéterminée),
et par exemple d’un sol dur a un sol mou épais, lorsque le
paramétre de variation d’intensité calculé, et parexemple
l'indicateur de dispersion ID, atteint ou dépasse la deu-
xieéme valeur seuil de détection Vsd2.

[0093] Selon un autre mode de réalisation de l'inven-
tion, I'unité électronique de commande 25 pourrait étre
configurée pour détecter que la téte d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol mou fin uniquement si plusieurs
valeurs successives du parameétre de variation d’'inten-
sité, par exemple comprises entre 2 et 6 valeurs, sont
supérieures ou égales a la premiere valeur seuil de
détection Vsd1 mais inférieures a la deuxiéme valeur
seuil de détection Vsd2, et pour détecter que la téte
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou épais unique-
ment si plusieurs valeurs successives du paramétre de
variation d’intensité, par exemple comprises entre 2 et 6
valeurs, sont supérieures ou égales ala deuxieme valeur
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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 I'aspirateur 2
a une premiére puissance d’aspiration sol mou prédé-
terminée, qui a une valeur non nulle, lorsque I'unité
électronique de commande 25 a détectée que la téte
d’'aspiration 5 est déplacée sur un sol mou fin, et par
exemple d’un sol dur a un sol mou fin, et pour ajuster, par
exemple pour diminuer ou augmenter, la puissance d’as-
piration de l'aspirateur 2 a une deuxiéme puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, qui a une valeur
non nulle, lorsque l'unité électronique de commande
25 a détectée que la téte d’aspiration 5 est déplacée
sur un sol mou épais, et par exemple d’un sol dur a un sol
mou épais.

[0095] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande 25 est configurée pour
ajuster, par exemple pour diminuer ou augmenter, la
vitesse de rotation du moteur d’aspiration 12 a une pre-
miére vitesse d’aspiration sol mou prédéterminée
lorsque l'unité électronique de commande 25 a détectée
que la téte d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou fin,
et par exemple d’un sol dur a un sol mou fin.

[0096] L’unité électronique de commande 25 peut par
exemple étre configurée pour diminuer la puissance
d’'aspiration de I'aspirateur 2 a la premiére puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, et par exemple di-
minuer la vitesse de rotation du moteur d’aspiration 12 a
une premiére vitesse d’aspiration sol mou prédétermi-
née, lorsque l'unité électronique de commande 25 dé-
tecte que la téte d’aspiration 5 est déplacée sur un sol
mou fin. Une telle configuration de I'aspirateur 2 permet
de limiter la consommation électrique de I'aspirateur 2
pendant une phase de nettoyage d'un sol mou fin.
[0097] L'unité électronique de commande 25 pourrait
par exemple au contraire étre configurée pour augmenter
la puissance d’aspiration de l'aspirateur 2 a la premiére
puissance d’aspiration sol mou prédéterminée, et par
exemple augmenter la vitesse de rotation du moteur
d’aspiration 12 a la premiére vitesse d’aspiration sol
mou prédéterminée, lorsque l'unité électronique de
commande 25 détecte que la téte d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol mou fin. Une telle configuration de
I'aspirateur 2 permet d’augmenter les performances de
nettoyage de I'aspirateur 2 pendant une phase de net-
toyage d’un sol mou fin.

[0098] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande 25 est configurée pour
diminuer la puissance d’aspiration de 'aspirateur 2 a la
deuxieme puissance d’aspiration sol mou prédétermi-
née, et par exemple diminuer la vitesse de rotation du
moteur d’aspiration 12 a une deuxiéme vitesse d’aspira-
tion sol mou prédéterminée, lorsque I'unité électronique
de commande 25 détecte que la téte d’aspiration 5 est
déplacée surun sol mou épais. Une telle configuration de
I'aspirateur 2 permet de faciliter les déplacements de la
téte d'aspiration 5 sur les sols mous épais.
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[0099] De fagon avantageuse, I'unité électronique de
commande 25 est également configurée pour :

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

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

[0100] La période de temps prédéterminée précitée
peut étre supérieure ou égale a 1 seconde, et est par
exemple étre comprise entre 1 et 5 secondes, et avanta-
geusement égale a 2 secondes.

[0101] De fagon avantageuse, I'unité électronique de
commande 25 est configurée pour diminuer la vitesse de
rotation du moteur d’entrainement de brosse 21 a une
vitesse de protection de moteur prédéterminée lorsque
I'unité électronique de commande 25 détecte que la téte
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou imperméable
ou peu perméable a l'air et également lorsque l'unité
électronique de commande 25 détecte que la téte d’as-
piration 5 est déplacée sur un sol mou consommateur.
Une telle configuration de I'unité électronique de
commande 25 permet d’éviter une surchauffe du moteur
d’entrainement de brosse 21, voire un arrét de sécurité
du moteur d’entrainement de brosse 21.

[0102] Selon un mode de réalisation de l'invention,
I'unité électronique de commande 25 est en outre confi-
gurée pour détecter que la téte d’aspiration 5 est dépla-
cée sur un sol dur, et par exemple d’'un sol mou a un sol
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dur, lorsqu’il est déterminé que le parameétre de variation
d’intensité calculé, et par exemple I'indicateur de disper-
sion ID, est inférieur a la premiére valeur seuil de détec-
tion Vsd1 et qu’il est ensuite déterminé que l'intensité | du
courant électrique appliqué au moteur d’entrainement de
brosse 21 est inférieure a la valeur seuil prédéterminée
Vsp.

[0103] Selon un autre mode de réalisation de I'inven-
tion, 'unité électronique de commande 25 pourrait étre
configurée pour détecter que la téte d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol dur si plusieurs valeurs successives
du paramétre de variation d’intensité, par exemple
comprises entre 2 et 6 valeurs, sont inférieures a la
premiére valeur seuil de détection Vsd1 et s’il est ensuite
déterminé que l'intensité | du courant électrique appliqué
au moteur d’entrainement de brosse 21 estinférieure ala
valeur seuil prédéterminée Vsp.

[0104] De fagon avantageuse, I'unité électronique de
commande 25 est configurée pour ajuster, par exemple
pour diminuer ou augmenter, la puissance d’aspiration
de l'aspirateur 2 a une puissance d’aspiration sol dur
prédéterminée, qui a une valeur non nulle et qui est
avantageusement différente de chacune des premiere
et deuxieme puissances d’aspiration sol mou prédéter-
minées, lorsque I'unité électronique de commande 25
détecte que la téte d’aspiration 5 est déplacée sur un sol
dur, et par exemple d’un sol mou a un sol dur.

[0105] Selon un mode de réalisation de l'invention, la
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est supé-
rieure a la premiére puissance d’aspiration sol mou pré-
déterminée, et la premiére puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée est supérieure ou égale a la deu-
xiéme puissance d’aspiration sol mou prédéterminée.
Une telle configuration de I'aspirateur permet de limiter
la consommation électrique de ce dernier sur des sols
mous.

[0106] Selon un autre mode de réalisation de I'inven-
tion, la puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est
inférieure a la premiere puissance d’aspiration sol mou
prédéterminée, et la premiére puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée est supérieure a la deuxiéme puis-
sance d’aspiration sol mou prédéterminée. Selon un tel
mode de réalisation de linvention, la deuxiéme puis-
sance d’aspiration sol mou prédéterminée peut étre in-
férieure ou supérieure a la puissance d’aspiration sol dur
prédéterminée. Une telle configuration de I'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 a un sol mou fin pour ne pas occasionner
une résistance au déplacement trop importante de la téte
d’aspiration 5.

[0107] L'unité électronique de commande 25 pourrait
en outre configurée pour :

- détecterquelatéte d’aspiration 5 estimmobile surun
solmoulorsque le paramétre de variation d’intensité,
et par exemple lindicateur de dispersion ID, est
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inférieur a la premiere valeur seuil de détection Vsd1
et que l'intensité | du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse 21 est supérieure
a la valeur seuil prédéterminée Vsp, et

- modifier au moins un parameétre de nettoyage de
I'aspirateur 2, et par exemple diminuer la vitesse de
rotation du moteur d’aspiration 12 a une vitesse de
protection de sol prédéterminée, qui est par exemple
comprise entre la premiére vitesse d’aspiration sol
mou et la vitesse d’aspiration sol dur, lorsque I'unité
électronique de commande 25 détecte que la téte
d’aspiration 5 est immobile sur un sol mou.

[0108] Ainsi, I'unité électronique de commande 25
peut par exemple étre configurée pour commander le
fonctionnement de I'aspirateur 2 selon un premier mode
de fonctionnement, dit mode de fonctionnement sol dur,
lorsque le parametre de variation d’intensité, et par
exemple l'indicateur de dispersion ID, est inférieur a la
premiére valeur seuil de détection Vsd1 et que I'intensité |
du courant électrique appliqué au moteur d’entrainement
de brosse 21 est inférieure a la valeur seuil prédétermi-
née Vsp, pour commander le fonctionnement de I'aspi-
rateur 2 selon un deuxieme mode de fonctionnement, dit
mode de fonctionnement sol mou fin, lorsque le para-
meétre de variation d’intensité, et par exemple I'indicateur
de dispersion ID, est supérieur ou égal a la premiére
valeur seuil de détection Vsd1 mais inférieur a la deu-
xieme valeur seuil de détection Vsd2, pour commander le
fonctionnement de l'aspirateur 2 selon un troisi€me
mode de fonctionnement, dit mode de fonctionnement
sol mou épais, lorsque le paramétre de variation d’inten-
sité, et par exemple l'indicateur de dispersion ID, est
supérieur ou égal a la deuxiéme valeur seuil de détection
Vsd2, pour commander le fonctionnement de I'aspirateur
2 selon un quatrieme mode de fonctionnement, dit mode
de fonctionnement sol mou imperméable, lorsque le
parameétre de variation d’intensité, et par exemple I'indi-
cateur de dispersion ID, est supérieur ou égal a la pre-
miére valeur seuil de détection Vsd1 et inférieur a la
deuxiéme valeur seuil de détection Vsd2 et que, aprés
avoir ajusté la puissance d’aspiration de I'aspirateur,
l'intensité | du courant électrique appliqué au moteur
d’entrainement de brosse 21 reste supérieure a la valeur
seuil d’intensité Vsi, pour commander le fonctionnement
de l'aspirateur 2 selon un cinquieme mode de fonction-
nement, dit mode de fonctionnement sol mou consom-
mateur, lorsque le parameétre de variation d’intensité, et
par exemple I'indicateur de dispersion ID, est supérieur
ou égal a la deuxiéme valeur seuil de détection Vsd2 et
que, aprés avoir ajusté la puissance d’aspiration de
I'aspirateur, I'intensité | du courant électrique appliqué
au moteur d’entrainement de brosse 21 reste supérieure
a la valeur seuil d’intensité Vsi, et enfin pour commander
le fonctionnement de I'aspirateur 2 selon un sixiéme
mode de fonctionnement, dit mode de protection de
sol mou, lorsque le paramétre de variation d’intensité,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

12

et par exemple I'indicateur de dispersion ID, est inférieur
a la premiére valeur seuil de détection Vsd1 et que
intensité | du courant électrique appliqué au moteur
d’entrainement de brosse 21 est supérieure a la valeur
seuil prédéterminée Vsp.

[0109] De fagon avantageuse, I'unité électronique de
commande 25 est configurée de telle sorte que la vitesse
de rotation du moteur d’entrainement de brosse 21 est
maximale lorsque l'aspirateur 2 fonctionne selon les
premier, deuxiéme et troisieme modes de fonctionne-
ment, et de telle sorte que la vitesse de rotation du moteur
d’entrainement de brosse 21 est minimale lorsque I'as-
pirateur 2 fonctionne selon les quatriéme et cinquieme
modes de fonctionnement. La vitesse de rotation du
moteur d’aspiration 12 peut par exemple étre comprise
entre la vitesse minimale et la vitesse maximale ou étre
égale a la vitesse minimale lorsque I'aspirateur 2 fonc-
tionne selon le sixieme mode de fonctionnement.
[0110] Un procédé de commande de l'aspirateur 2
selon la présente invention peut par exemple comporter
notamment :

- uneétape de mesure consistanta mesurerl'intensité
| du courant électrique appliqué au moteur d’entrai-
nement de brosse 21,

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

- silindicateur de dispersion ID atteint ou dépasse la
premiére valeur seuil de détection Vsd1 mais est
inférieur a la deuxiéme valeur seuil de détection
Vsd2, une étape de commande consistant a détecter
que latéte d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou
fin, et par exemple d’un sol dur a un sol mou fin, et a
ajuster, par exemple diminuer ou augmenter, la vi-
tesse de rotation du moteur d’aspiration 12 a la
premiére vitesse d’aspiration sol mou prédétermi-
née,

- silindicateur de dispersion ID atteint ou dépasse la
deuxiéme valeur seuil de détection Vsd2, une étape
de commande consistant a détecter que la téte
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou épais,
et par exemple d’un sol dur a un sol mou épais, et a
ajuster, par exemple diminuer, la vitesse de rotation
du moteur d’aspiration 12 a la deuxieme vitesse
d’aspiration sol mou prédéterminée,

- g’il est déterminé que l'indicateur de dispersion ID
est supérieur ou égal a la premiere valeur seuil de
détection Vsd1 mais est inférieur a la deuxiéme
valeur seuil de détection Vsd2 et s'il est ensuite
déterminé que l'intensité | du courant électrique ap-
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pligué au moteur d’entrainement de brosse 21 est
supérieure a la valeur seuil d’intensité Vsi, une étape
de commande consistant a détecter que la téte
d’aspiration 5 est déplacée sur un sol mou imper-
méable ou peu perméable a I'air et a diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entrainement de
brosse 21 a la vitesse de protection de moteur pré-
déterminée,

- s'il est déterminé que l'indicateur de dispersion 1D
est supérieur ou égal a la deuxiéme valeur seuil de
détection Vsd2 et s’il est ensuite déterminé que
l'intensité | du courant électrique appliqué au moteur
d’entrainement de brosse 21 est supérieure a la
valeur seuil d’intensité Vsi, une étape de commande
consistant a détecter que la téte d’aspiration 5 est
déplacée sur un sol mou consommateur et a dimi-
nuer la vitesse de rotation du moteur d’entrainement
de brosse 21 a la vitesse de protection de moteur
prédéterminée,

- ¢'il est déterminé que lindicateur de dispersion ID
est inférieur a la premiére valeur seuil de détection
Vsd1 de et s'il est ensuite déterminé que l'intensité |
du courant électrique appliqué au moteur d’entrai-
nement de brosse 21 est supérieure a la valeur seuil
prédéterminée Vsp, une étape de commande
consistant a détecter que la téte d’aspiration 5 est
immobile sur un sol mou et a modifier au moins un
paramétre de nettoyage de l'aspirateur 2, et par
exemple diminuer la vitesse de rotation du moteur
d’aspiration 12 a la vitesse de protection de sol
prédéterminée, et

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

[0111] Selon un autre mode de réalisation de l'inven-
tion, le paramétre de variation d’intensité pourrait étre
I'amplitude de variation des valeurs d’intensité mesurées
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
exemple des écarts des valeurs maximales et minimales,
appartenant a une série limitée de valeurs d’intensité
mesurées, par rapport a une valeur de référence, telle
gu’une moyenne des valeurs d’intensité mesurées ap-
partenant a ladite série limitée.
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[0112] Selon encore un autre mode de réalisation de
invention, I'unité électronique de commande 25 pourrait
étre configurée pour arréter I'aspirateur 2, c’est-a-dire
pour couper l'alimentation électrique de I'aspirateur 2,
lorsque l'unité électronique de commande 25 détecte
que la téte 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 nont été donnés qu’a 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 I'invention.

Revendications
1. Aspirateur (2) comprenant :

- une téte d’aspiration (5) comprenant une se-
melle (14) munie d’une face inférieure (15) confi-
gurée pour étre orientée vers une surface a
nettoyer et d’'une bouche d’aspiration (16) dé-
bouchant dans la face inférieure (15) de la se-
melle (14) et par laquelle de I'air extérieur peut
étre aspiré par I'aspirateur (2), la téte d’aspira-
tion (5) comprenant en outre une brosse rotative
(18) mobile en rotation autour d’'un axe de rota-
tion (A),

- un mécanisme d’entrainement en rotation (19)
configuré pour entrainer en rotation la brosse
rotative (18) autour de I'axe de rotation (A), le
mécanisme d’entrainement en rotation (19)
comprenant un moteur d’entrainement de
brosse (21) couplé en rotation a la brosse rota-
tive (18),

- un moteur d’aspiration (12) configuré pour
générer un flux d’air a travers la bouche d’aspi-
ration (16) et dans la téte d’aspiration (5),

- un dispositif de mesure d’intensité (22) confi-
guré pour mesurer l'intensité (1) du courant élec-
trique appliqué au moteur d’entrainement 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 parametre de variation d’in-
tensité a partir de valeurs d’intensité mesu-
rées par le dispositif de mesure d’intensité
(22), et

0 comparer le paramétre 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



25

la téte d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou fin
lorsque le paramétre de variation d’intensité calculé
atteint ou dépasse une premiére valeur seuil de
détection (Vsd1), tout en étant inférieur a une deu-
xieme valeur seuil de détection (Vsd2) qui est supé-
rieure a la premiére valeur seuil de détection, et pour
ajuster la puissance d’aspiration de I'aspirateur (2) a
une premiere puissance d’aspiration sol mou pré-
déterminée, qui a une valeur non nulle, lorsque
l'unité électronique de commande (25) a détectée
que la téte 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 téte d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou
épais lorsque le paramétre de variation d’intensité
calculé atteint ou dépasse la deuxiéme valeur seuil
de détection (Vsd2) et pour ajuster la puissance
d’aspiration de I'aspirateur (2) a une deuxiéme puis-
sance d’aspiration sol mou prédéterminée, quia une
valeur non nulle et qui est différente de la premiére
puissance d’aspiration sol mou prédéterminée,
lorsque I'unité électronique de commande (25) a
détectée que la téte d’aspiration (5) est déplacée
sur un sol mou épais.

Aspirateur (2) selon larevendication 1, dans lequel la
premiére puissance d’aspiration sol mou prédéter-
minée est supérieure a la deuxiéme puissance d’as-
piration sol mou prédéterminée.

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) a une premiére vitesse
d’aspiration sol mou prédéterminée lorsque l'unité
électronique de commande (25) a détectée que la
téte d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou fin.

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

Aspirateur (2) selon I'une quelconque des revendi-
cations 1 a 4, dans lequel l'unité électronique de
commande (25) est en outre configurée pour compa-
rer l'intensité (1) du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse (21) avec une
valeur seuil d’intensité (Vsi).

Aspirateur (2) selon la revendication 5, dans lequel
I'unité électronique de commande (25) est configu-
rée pour ajuster la vitesse de rotation du moteur
d’entrainement de brosse (21) en fonction du résul-
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tat de la comparaison de lintensité (I) du courant
électrique appliqué au moteur d’entrainement de
brosse (21) avec la valeur seuil d’intensité (Vsi).

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

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

Aspirateur (2) selon la revendication 8, dans lequel
I'unité électronique de commande (25) est configu-
rée pour ajuster la puissance d’aspiration de I'aspi-
rateur (2) a 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 téte d’aspiration (5) est déplacée sur un sol
dur.

Aspirateur (2) selon larevendication 9, danslequella
puissance d’aspiration sol dur prédéterminée est
inférieure a la premiére puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée.

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

Aspirateur (2) selon 'une quelconque des revendi-
cations 5 a 11, dans lequel l'unité électronique de
commande (25) est configurée pour diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entrainement de
brosse (21) a une vitesse de protection de moteur
prédéterminée lorsque [l'unité électronique de
commande (25) a précédemment détectée que la
téte d’aspiration (5) est déplacée sur un sol mou et
que lintensité (1) du courant électrique appliqué au
moteur d’entrainement de brosse (21) est supéri-
eure ou égale a la valeur seuil d’intensité (Vsi).

Aspirateur (2) selon I'une quelconque des revendi-
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cations 5 a 12, dans lequel I'unité électronique de
commande (25) est configurée pour diminuer la
vitesse de rotation du moteur d’entrainement de
brosse (21) a une vitesse de protection de moteur
prédéterminée lorsque I'unité électronique de
commande (25) a précédemment détectée que la
téte 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 a la valeur seuil d’intensité (Vsi) ou
une moyenne des valeurs d’intensité mesurées est
supérieure ou égale ala valeur seuil d’intensité (Vsi).

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

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

- prévoir un aspirateur (2) comportant :

o une téte 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 étre orientée vers une surface a
nettoyer et d’'une bouche d’aspiration (16)
débouchant dans la face inférieure (15) de
la semelle (14) et par laquelle de I'air exté-
rieur peut étre aspiré par I'aspirateur (2),

o un mécanisme d’entrainement en rotation
(19) configuré pour entrainer en rotation la
brosse rotative (18) autour de I'axe de rota-
tion (A), le mécanisme d’entrainement en
rotation (19) comprenant un moteur d’en-
trailnement de brosse (21) couplé en rota-
tion a la brosse rotative (18),

o un moteur d’aspiration (12) configuré pour
générer un flux d’air a travers la bouche
d’'aspiration (16) et dans la téte d’aspiration
(5),

o un dispositif de mesure d'intensité (22)
configuré pour mesurer lintensité (I) du
courant électrique appliqué au moteur d’en-
trailnement de brosse (21), et

o une unité électronique de commande (25)
configurée pour commander le fonctionne-
ment de 'aspirateur (2),

- mesurer l'intensité (I) du courant électrique
appliqué au moteur d’entrainement de brosse
(21),

- calculer un paramétre de variation d’intensité a
partir de valeurs d’intensité mesurées, et

- comparer le paramétre de variation d’intensité
calculé avec au moins une valeur seuil de dé-
tection,
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caractérisé en ce que le procédé comprend en
outre :

- détecter que la téte d’aspiration (5) est dépla-
cée sur un sol mou fin lorsque le paramétre de
variation d’intensité calculé atteint ou dépasse
une premiére valeur seuil de détection (Vsd1)
tout en étant inférieur a une deuxiéme valeur
seuil de détection (Vsd2) qui est supérieure a la
premiére valeur seuil de détection (Vsd2),

- ajuster la puissance d’aspiration de I'aspirateur
(2) a une premiére puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée, qui a une valeur non nulle,
lorsqu’il a été détecté que la téte d’aspiration (5)
est déplacée sur un sol mou fin,

- détecter que la téte d’aspiration (5) est dépla-
cée sur un sol mou épais lorsque le parameétre
de variation d’intensité calculé atteint ou dé-
passe la deuxieme valeur seuil de détection
(Vsd2), et

- ajusterla puissance d’aspiration de I'aspirateur
(2) a une deuxiéme puissance d’aspiration sol
mou prédéterminée, qui a une valeur non nulle
et qui est différente de la premiére puissance
d’aspiration sol mou prédéterminée, lorsqu’il a
été détecté que la téte d’'aspiration (5) est dé-
placée sur un sol mou épais.
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