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(8) neben einer Eintragsotffnung (18) gegebenenfalls zusatz-
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tel (16) aufweisen, die jedenfalls bei ausgeschaltetem Gerat
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bares Fahrwerk (19) ein hebelbetéatigtes Verschlielten der
Offnung (18) bewirkt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Bodeneinigungsge-
rat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruchs 1.

[0002] Bodenreinigungsgerate der in Rede stehen-
den Art sind bekannt, so wird bspw. auf die
DE 44 14 683 A1 verwiesen, aus welcher ein Tep-
pichreinigungsgerat insbesondere eine Kehrmaschi-
ne bspw. Teppichkehrmaschine bekannt ist, mit einer
Aufnahme fir aufgekehrten Schmutz und einer Aus-
tragsoffnung in der Aufnahme, Uber welche Austrags-
offnung der aufgesammelte Schmutz nach Beendi-
gung der Kehrarbeit Uber einen Staubsauger abge-
saugt werden kann. Diese Austragséffnung der Auf-
nahme ist bspw. tiber eine Jalousie verschliel3bar.

[0003] Aus der US 5,765,258 A ist ein Bodenreini-
gungsgerat bekannt, bei welchem die Aufnahme fir
Schmutz eine Riickschlagklappe aufweist, die bei Be-
trieb des Staubsaugergeblases durch den Luftstrom
offengehalten ist. Aus der DE 199 48 909 A1 ist
ein Bodenreinigungsgerat bekannt, bei welchem ein
StdRel das Verschlussmittel gegen Federrlickkraft im
Betrieb in der Offenstellung halt. Darlber hinaus ist
aus der DE 196 14 624 A1 ein Bodenreinigungsge-
rat bekannt, bei welchem die Saugoéffnung beim Ab-
heben des Geréates selbsttatig geschlossen wird.

[0004] Der Erfindung stellt sich die Aufgabe, ein
Bodenreinigungsgerat, beispielsweise einen Reini-
gungsroboter oder auch Vorsatzgerate fir Ubliche
Haushaltsstaubsauger so auszugestalten, dass bei
moglichst einfachem Aufbau eine vorteilhafte und ins-
besondere hygienische Handhabung erreicht wird.

[0005] Diese Aufgabe ist bei den Gegenstanden der
Anspriche 1, 2, 5, 7 und 8 geldst, wobei darauf
abgestellt ist, dass ein im Zuge des Anheben aus-
fahrbares Fahrwerk ein hebelbetatigtes VerschlielRen
der Offnung bewirkt oder ein Gegenmoment eines
elektrischen Antriebsmotors zur Betatigung des Ver-
schlussmittels genutzt ist oder in Abhangigkeit des
Anheben des Gerates ein gesondertes Betatigungs-
mittel auf das Verschlussmittel einwirkt oder die Auf-
nahme vertikal beweglich in dem Gerat gelagert ist
und aufgrund ihres Eigengewichtes bei Anheben des
Gerétes sich nach vertikal unten verlagert, wobei im
Zuge dieser Verlagerung die Offnung relativ zu ei-
nem Verschlussmittel in die Verschlussstellung ver-
fahrt oder der Aufnahme ein gesonderter Ventilator
zugeordnet ist, wobei eine Bewegungsbahn der Ven-
tilatorschaufeln mit der Offnung zusammenfallt und
eine Ventilatorschaufel im Stillstand die Offnung ver-
schlief3t.

[0006] So ist ein Bodenreinigungsgerat geschaffen,
welches einen Verschlussmechanismus fiir die Auf-
nahme aufweist, der im Reinigungsbetrieb den Weg

zur Aufnahme 6ffnet, im Stillstand bzw. beim Trans-
port jedoch — gegebenenfalls zuséatzlich zu einer Aus-
tragsoffnung — dicht verschliel3en kann. Hierdurch ist
gewahrleistet, dass einmal aufgenommener Schmutz
nicht mit der Umgebungsluft in Kontakt treten und
nicht aus dem Gerat fallen kann. Das Offnen und
SchlieRen der Aufnahme entspricht den Betriebszu-
stédnden. So besteht ein Ublicher Betriebszustand, in
welchem die Verschlussmittel in einer Offenstellung
gehalten sind daraus, dass das Bodenreinigungsge-
rat mit laufender Blrste auf dem zu reinigenden Bo-
den steht bzw. Uber diesen bewegt wird. Die Ver-
schlussmittel treten selbsttétig in Abhangigkeit des
Betriebszustandes — Anheben des Geréates — in Wir-
kung. Zufolge dieser Ausgestaltung ist einem Aus-
treten von in der Aufnahme gesammelten Schmutz
bspw. beim Transport des Bodenreinigungsgerates
entgegengewirkt. Auch ist denkbar, dass ein im Zu-
ge des Anheben ausfahrbares Fahrwerk ein hebel-
betétigtes VerschlieBen der Offnung bewirkt. Dass
bei einem Anheben des Gerats bspw. ausfedernde
Fahrwerk schlie3t bspw. tiber einen gekoppelten Me-
chanismus die Verschlussmittel der Aufnahme. Auch
kann ein Gegenmoment eines elektrischen Antriebs-
motors zur Betatigung des Verschlussmittels genutzt
sein, wobei bevorzugt das Gegenmoment des An-
triebsmotors der Birste und/oder des der Fahrbewe-
gung dienenden genutzt wird. Dies kann auch in Ab-
hangigkeit mit einem Abheben des Geréates kombi-
niert sein, wobei dieses Abheben durch fur sich be-
kannte Abgrundsensoren erkannt wird, wonach der
Antriebsmotor stehen bleibt, demzufolge das Gegen-
moment wegfallt und ein mit dem Motor gekoppel-
ter Mechanismus das Verschlussmittel in die Ver-
schlussstellung verlagert. Auch das generelle Stop-
pen des Antriebsmotors fiir die Birste und/oder fur
die Fahrbewegung flhrt zur selben Reaktion durch
Schlielen des bevorzugt federvorgespannten oder
durch Schwerkraft bewegten Verschlussmittels. In ei-
ner Weiterbildung des Erfindungsgegenstandes ist
vorgesehen, dass in Abhéngigkeit eines Geratestill-
stands und/oder eines Anhebens des Geréats ein ge-
sondertes Betatigungsmittel auf das Verschlussmittel
einwirkt, wobei weiter bevorzugt das gesonderte Be-
tatigungsmittel ein Elektromotor oder ein anders ge-
bildeter Aktuator ist. Auch wird vorgeschlagen, dass
die Aufnahme vertikal beweglich in dem Gerét gela-
gert ist und aufgrund ihres Eigengewichts bei Anhe-
ben des Geréts sich nach vertikal unten verlagert, wo-
bei im Zuge dieser Verlagerung die Offnung relativ
zu einem Verschlussmittel in die Verschlussstellung
verfahrt. Hierbei ist das Verschlussmittel bevorzugt
eine gerategehaduseseitige Wandung oder dgl., wel-
che sich bei einem Anheben des Geréts die Aufnah-
me verschlieBend vor die Offnung schiebt. SchlieR-
lich wird vorgeschlagen, dass der Aufnahme ein ge-
sonderter Ventilator zugeordnet ist, wobei eine Bewe-
gungsbahn der Ventilatorschaufeln mit der Offnung
zusammenfallt und eine Ventilatorschaufel im Still-
stand die Offnung verschlielt.

2/14



DE 103 57 635B4 2013.10.31

[0007] Die Erfindung ist nachstehend (Ausnahme:
Fig. 3) anhand der beigefligten Zeichnung, welche
lediglich mehrere Ausfihrungsbeispiele darstellt, na-
her erlautert. Es zeigt:

[0008] Fig. 1 in perspektivischer Darstellung ein er-
findungsgeméaRes Bodenreinigungsgerat in Form ei-
nes Reinigungsroboters;

[0009] Fig. 2 das Bodenreinigungsgerat in einer per-
spektivischen Unteransicht;

[0010] Fig. 3 eine schematische Seitenansichtdar-
stellung des Bodenreinigungsgerats mit einer elek-
tromotorisch angetriebenen Biirste sowie einem Ver-
fahrrad und Mittel zur Bodenerkennung (Verfahrrad
und Mittel zur Bodenerkennung sind nicht Gegen-
stand der Erfindung);

[0011] Fig. 4 eine schematische Teildarstellung ei-
nes Bodenreinigungsgerats mit einer Aufnahme fir
Schmutz und einem gegeniiber dem Gerategehause
abgefederten Fahrwerk, eine Offenstellung der Auf-
nahme betreffend,;

[0012] Fig. 5 eine der Fig. 4 entsprechende Darstel-
lung, jedoch die Verschlussstellung der Aufnahmeoff-
nung nach Anheben des Gerats betreffend;

[0013] Fig. 6 eine weitere schematische Teildarstel-
lung eines Bodenreinigungsgerats in einer weiteren
Ausfuihrungsform bei gedffneter Aufnahme;

[0014] Fig. 7 eine Darstellung gemal Fig. 6, je-
doch die verschlossene Stellung der Aufnahmedoff-
nung nach einem Anheben des Geréats betreffend:

[0015] Fig. 8 eine schematische Teildarstellung des
Bodenreinigungsgerats in einer weiteren Ausflh-
rungsform, die Betriebsstellung bei gedffneter Auf-
nahme betreffend;

[0016] Fig. 9 eine der Fig. 8 entsprechende Darstel-
lung, jedoch nach einem Ausschalten eines elektri-
schen Antriebs fiir eine Burste und damit einherge-
hendem Verschlieen der Aufnahme;

[0017] Fig. 10 eine schematische Teildarstellung ei-
nes Bodenreinigungsgerats in einer weiteren Ausfih-
rungsform, die Betriebsstellung betreffend;

[0018] Fig. 11 eine Darstellung gemal Fig. 10, je-
doch die Verschlussstellung der Aufnahme betref-
fend;

[0019] Fig. 12 in einer weiteren Ausfihrungsform
eine schematische Teildarstellung des Bodenreini-
gungsgerats in einer gedffneten Stellung der Aufnah-
me;

[0020] Fig. 13 eine der Fig. 12 entsprechende Dar-
stellung, jedoch bei geschlossener Aufnahmeéffnung
nach einem Anheben des Gerates.

[0021] Dargestellt und beschrieben ist ein Bodenrei-
nigungsgerat 1 in Form eines Reinigungsroboters mit
einem Chassis 2, welches unterseitig, dem zu pfle-
genden Boden 10 zugewandt, elektromotorisch an-
getriebene Verfahrrader 3 sowie eine tber die Unter-
kante des Chassisbodens 4 hinausragende, gleich-
falls elektromotorisch angetriebene Biirste 5 tragt.
Das Chassis 2 ist Giberfangen von einer Geratehaube
6, wobei das Bodenreinigungsgerat 1 einen kreisfor-
migen Grundriss aufweist.

[0022] Die Verfahrrader 3 sind in Ublicher Verfahr-
richtung r des Bodenreinigungsgerates 1 der Birste
5 nachgeordnet, wobei weiter der Blrste 5 nachge-
ordnet eine kehrblechartige Schmutzrampe 7 vorge-
sehen ist, Uber welche der abgebirstete Schmutz in
eine behalterartige Aufnahme 8 abgeworfen wird.

[0023] In Ublicher Verfahrrichtung r ist der Blirste 5
vorgeordnet ein Stiitzrad in Form eines Mitlaufrades
9 positioniert, zufolge dessen eine Dreipunktauflage
des Bodenreinigungsgerates 1 auf dem zu pflegen-
den Boden 10 erreicht ist.

[0024] Es besteht das Bediirfnis, insbesondere bei
einem Reinigungsroboter, dessen Verhalten auf die
Beschaffenheit des gefahrenen Bodens 10 anzupas-
sen. Hierzu ist eine Bodenerkennung vorgesehen,
welche mittels Erfassung eines Schlupfes und/oder
eines Fahrwiderstandes, insbesondere der Verfahr-
rader 3 aber auch alternativ bzw. kombinativ der
Birste 5.

[0025] Der Schlupf wird hierbei Gber einen Vergleich
zwischen gefahrener Strecke des Bodenreinigungs-
gerates 1 und den Umdrehungen des Uber den Elek-
tromotor 11 angetriebenen Verfahrrades 3 und/oder
der Uber den Elektromotor 12 angetriebenen Burste
5 ermittelt. Um einen eventuellen Schlupf zwischen
Elektromotor und Abtriebsmittel (Verfahrrad 3 oder
Birste 5) zu bertcksichtigen, so bspw. bei einem Rie-
menantrieb, kann bevorzugt die Umdrehungsermitt-
lung direkt am Verfahrrad 3 bzw. an der Burste 5 oder
alternativ am Verfahrrad 3 und an der Burste 5 erfol-
gen.

[0026] Alternativ oder auch kombinativ zur Boden-
erkennung mittels Schlupferfassungen kann die Bo-
denerkennung auch durch Ermittlung des Fahrwi-
derstandes durchgefihrt werden, wozu bei einer
schlupffreien Ubersetzung bspw. {iber einen Zahnrie-
men zwischen Antriebsmotor und Abtriebsmittel die
Stromaufnahme des Elektromotors 11 des Verfahr-
rads 3 und/oder die Stromaufnahme des Motors 12
der Birste 5 erfasst wird.
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[0027] Das stirnseitig angeordnete Mitlaufrad 9 dient
der Erfassung der gefahrenen Strecke und weist ei-
nen Sensor 13 auf, dessen Werte von einem in dem
Bodenreinigungsgerat 1 integrierten Prozessor 14 er-
fasst werden. Letzterem werden zudem auch die
ermittelten Umdrehungszahlen des Verfahrrades 3
und/oder der Birste 5 sowie alternativ oder auch
kombinativ hierzu die Werte der Stromaufnahme des
Verfahrrad-Elektromotors 11 und/oder des Birsten-
Elektromotors 12 (ibermittelt.

[0028] Dem Prozessor 14 zugeordnet ist des Wei-
teren ein elektronischer Speicher 15 vorgesehen,
in welchem Vergleichswerte fir Schlupf und/oder
Fahrwiderstand verschiedener Bodenbeldge abge-
legt sind. Der Prozessor setzt die gemessenen Werte
wie Schlupf und/oder Fahrwiderstand des Verfahrra-
des 3 bzw. des Verfahrrad-Elektromotors 11 und/oder
der Burste 5 bzw. des Bursten-Elektromotors 12 mit
den in dem Speicher 15 abgelegten Werten in Ver-
gleich und leitet hieraus ein Signal zur Steuerung des
Bodenreinigungsgerats 1 ab.

[0029] Demnach wird die gefahrene Strecke durch
das Mitlaufrad 9 aufgenommen, welche gemesse-
ne Strecke in Bezug zu der verstrichenen Zeit seit
der letzten Messung gesetzt wird. Hieraus kann ei-
ne eindeutige Aussage Uber die Geschwindigkeit des
Bodenreinigungsgerates 1 erreicht werden. Da der
Fahrwiderstand und der Schlupf gegeniiber dem Bo-
den 10 auf Teppich groRer ist als auf Hartboden,
ist die Geschwindigkeit des Bodenreinigungsgerats 1
auf Teppich geringer. Zuséatzlich steigt, bedingt durch
den gréReren Widerstand, der Strom des Elektromo-
tors 11 des Verfahrrades 3. Dies gilt zudem auch fur
die Burste 5 des Bodenreinigungsgerats 1, dessen
mechanischer Widerstand auf Teppichbdden steigt,
was eine Erhéhung der Stromaufnahme zufolge hat.
Gleichfalls sinkt auch die Rotationsgeschwindigkeit
der Burste 5.

[0030] Die von dem Prozessor 14 erfassten Werte
werden mit den abgelegten Sollwerten fur einen Re-
ferenzboden verglichen. Das hieraus abgeleitete Si-
gnal kann beispielsweise zur Navigation des Boden-
reinigungsgerats 1 dienen, so insbesondere bei Bo-
denreinigungsgeraten 1, insbesondere Reinigungs-
robotern, welche bestimmte Bodenbeldge nicht be-
fahren sollen. Auch kann entsprechend des ermittel-
ten Bodenbelages die Antriebsleistung der Burste 5
bzw. der Verfahrrader 3 angepasst werden. Dartiber
hinaus kann auch ein Signal zur Einstellung der Biirs-
ten 5, insbesondere der Vorstandslage der Birste 5
Uber den Chassisboden 4 abgeleitet werden, so dass
beispielsweise zur schonenderen Birstbearbeitung
von Teppichbdden die Birste 5 tber eine fir sich be-
kannte Wippenanordnung angehoben wird.

[0031] Die in den Fig. 4 und Fig. 5 in einer Ausflih-
rungsform schematisch dargestellte Aufnahme 8 ist

in Abhangigkeit von einem Betriebszustand des Bo-
denreinigungsgerates 1 verschlieBbar. So ist vorge-
sehen, dass die Aufnahme 8 bei einem Anheben des
Bodenreinigungsgerates 1 vom zu pflegenden Boden
10 und/oder bei einem Ausschalten des Bodenrei-
nigungsgerates 1, insbesondere einem Ausschalten
der Elektromotoren 11 und/oder 12 der Verfahrrader
3 und/oder der Biirste 5 verschlossen wird, so dass
bereits in der Aufnahme 8 gesammelter Staub oder
Schmutz nicht wieder aus dieser unkontrolliert aus-
treten kann.

[0032] Hierzu kann die Aufnahme 8 ein aktivierba-
res Verschlussmittel 16 in Form einer Verschluss-
klappe 17 aufweisen, die jedenfalls eine Eintragsoff-
nung 18 der Aufnahme 8 betriebszustandsbedingt
verschlief3t.

[0033] In der Ausflihrungsform gemaR den Darstel-
lungenin den Fig. 4 und Fig. 5 ist die Verschlussklap-
pe 17 oberseitig einer Eintragséffnung 18 angelenkt.
Das freie Ende der Verschlussklappe 17 steht tber
einen seitlich der Aufnahme 8 verlaufenden Hebel 19
mit einer Achse eines Verfahrrades 3, welches Teil
eines ausfahrbaren Fahrwerks 20 ist, in Verbindung.

[0034] In der Ublichen Betriebsstellung gemal der
Darstellung in Fig. 4 stutzt sich das hier nicht n&her
dargestellte Chassis 2 des Bodenreinigungsgerates
1 Uber eine beispielsweise schalenartige Stiitzflache
20 auf dem Fahrwerk 19, beispielsweise im Bereich
einer Achse 21 ab. Letztere ist Gber eine Zugfeder 22
in Richtung auf die Stlutzschale 20 belastet.

[0035] Die bereits eingangs erwdhnte Schmutzram-
pe 7 ist gelenkig im Bereich der unteren Randkan-
te der Eintragsoffnung 18, d. h. in dem dem Anlen-
kungsbereich der Verschlussklappe 17 gegentiberlie-
genden Bereich angelenkt.

[0036] Ein wie in Fig. 5 schematisch dargestell-
tes Anheben des Bodenreinigungsgeréates 1 fiihrt zu
einer Ausfederung des Fahrwerks 19, Uber welch
Letzteres und Uber den Hebel 23 die Verlagerung
der Verschlussklappe 17 in die Eintragso6ffnungs-Ver-
schlussstellung bewirkt wird.

[0037] Alternativ zu diesem mitdem Fahrwerk 19 ge-
koppelten SchlieBmechanismus kann auch ein Ab-
heben des Bodenreinigungsgerats 1 durch Abgrund-
sensoren 24 (vgl. Fig. 2) erkannt werden, wobei ei-
ne entsprechende Logik ein Signal zum VerschlieRen
der Eintragsoffnung 18 ableitet. So kann beispiels-
weise ein Aktuator, weiter beispielsweise ein Servo-
motor die Verschlussklappe 17 in die Verschlussstel-
lung verbringen. Mittels eines solchen Aktuators kann
des Weiteren auch die Verschlussstellung bei einem
sensorerfassten Stillstand des Bodenreinigungsgera-
tes 1 erreicht werden.

4/14



DE 103 57 635B4 2013.10.31

[0038] Eine weitere alternative Ausgestaltung zum
selbsttatigen VerschlieBen der Aufnahme-Eintrags-
offnungs 18 zeigen die Fig. 6 und Fig. 7. Hierbei
ist die Aufnahme schwimmend in dem Bodenreini-
gungsgerat 1 bzw. in dem Chassis 2 gelagert, so dass
das Bodenreinigungsgerat 1 zu der Aufnahme 8 in
Vertikalrichtung relativ bewegbar ist.

[0039] In der Ublichen Betriebsstellung (dargestell-
ten Fig. 6) stutzt sich das Chassis 2 auf der Aufnahme
8 ab, wozu weiter das Chassis 2 eine taschenartige
Hohlung 25 fir die Aufnahme 8 aufweist. Beim Ver-
fahren des Bodenreinigungsgerates 8 wird hierliber
die Aufnahme 8 zum Sammeln des aufgekehrten
bzw. aufgesaugten Schmutzes mitgeschleppt, wel-
che Aufnahme 8 auf kufenartigen Abstandshaltern 33
Uber den Boden 10 gleitet.

[0040] Wird das Bodenreinigungsgerat 1 angeho-
ben, so erfolgt hierbei eine vertikale Relativverla-
gerung des Chassis 2 gegeniiber der Aufnahme 8,
welch Letztere auf dem Boden 10 stehend verbleibt.
Durch diese Relativverlagerung des Chassis 2 ftritt
eine, das Verschlussmittel 16 bildende Chassiswan-
dung 26 sperrend vor die Eintrags6ffnung 18 der Auf-
nahme 8, womit Letztere verschlossen ist.

[0041] Nicht dargestellt, jedoch handhabungstech-
nisch vorteilhaft ist eine Ausgestaltung, bei welcher
die relative Vertikalverlagerbarkeit des Bodenreini-
gungsgerates 1 bzw. des Chassis 2 gegenlber der
Aufnahme 8 anschlagbegrenzt ist, so dass ein weite-
res Anheben aus der in Fig. 7 gezeigten Stellung die
Mitnahme der Aufnahme 8 bewirkt.

[0042] Auch kann der Verschluss der Aufnahme-
Eintragséffnung 18 gekoppelt sein an den Betriebs-
zustand der Uber den Elektromotor 12 angetriebe-
nen Birste 5 und/oder der Uber den Elektromotor 11
angetriebenen Verfahrrader. So kann lUber ein Aus-
schalten dieser Elektromotoren 11, 12 durch den Be-
nutzer oder auch, wie bereits angedeutet, tGber eine
Sensorik zur Abgrunderkennung beim Anheben des
Bodenreinigungsgerates 1 ein mechanisches Ver-
schlieRen der Eintragséffnung 18 erreicht werden.
Die Fig. 8 und Fig. 9 zeigen ein Ausfiihrungsbeispiel
hierzu. Auch hier ist das Verschlussmittel 16 als eine
im oberen Randbereich der Eintragséffnung 18 an-
gelenkte Verschlussklappe 17 ausgebildet. Das freie
Ende dieser Verschlussklappe 17 ist mit dem Motor
— in den Darstellungen der Elektromotor 12 fiir die
Birste 5 — tiber einen Kniehebelmechanismus 27 ge-
koppelt, wobei im Bereich des Kniegelenks 28 eine
chassisseitig festgelegte Zugfeder 29 den Mechanis-
mus 27 in eine Verschlussstellung der Verschluss-
klappe 17 vorspannt.

[0043] Die Fig. 8 zeigt die Betriebssituation bei ein-
geschaltetem Elektromotor 12 fiir die Birste 5, in
welcher Situation durch das Motorgegenmoment der

Kniehebelmechanismus 27 entgegen der Federkraft
der Zugfeder 29 so beaufschlagt ist, dass Uber die-
sen Mechanismus die Verschlussklappe 17 in der Of-
fenstellung gehalten ist. Bei Abschalten des Elektro-
motors — durch Benutzereingriff und/oder durch Sen-
sorerfassung bei einem Anheben des Gerats — fallt
das Gegenmoment ab, so dass der Kniehebelmecha-
nismus 27 aufgrund der Federkraft der Zugfeder 29
wieder in seine Fig. 9 in dargestellte Grundstellung
verbracht wird, was tber den Mechanismus ein Ver-
schwenken der Verschlussklappe 17 in die Eintrags-
offnung-Verschlussstellung bewirkt.

[0044] Bei einer Zusammenwirkung des Kniehebel-
mechanismus 27 mit dem Elektromotor 11 fir die Ver-
fahrréader 3 sind Mittel vorgesehen, welche die Ver-
schlussklappe 17 bei einer Rickwartsfahrt, d. h. bei
einer Fahrt entgegen der Ublichen Verfahrrichtung r,
offen halten.

[0045] Auch kann zum Verschluss der Aufnahme 8
ein, einen unterstitzenden Luftstrom zum Beférdern
des Schmutzes in die Aufnahme 8 dienender Venti-
lator 30 vorgesehen sein. Dieser ist elektromotorisch
angetrieben und ist unmittelbar im Bereich der Ein-
tragsoffnung 18 gelagert derart, dass die Ventilator-
schaufeln 31 in einer Stillstands-Stellung des Venti-
lators 30 gemal der Darstellung in Fig. 11 sich sper-
rend vor der Eintrags6ffnung 18 erstrecken, wobei
diese Verschlussstellung des Ventilators 30 durch ei-
ne Rastung mindestens einer Ventilatorschaufel 31
mit einem Randabschnitt der Eintrags6ffnung 18 de-
finiert ist.

[0046] Bei einem Ausschalten des Gerats durch
den Benutzer oder aber auch bei einem durch Ab-
grundsensoren 24 erfassten Anheben des Bodenrei-
nigungsgerates 1 wird der Ventilator 30 elektromoto-
risch in die Verschlussstellung verbracht und nach Er-
reichen dieser Stellung abgeschaltet, wobei das Er-
reichen der Verschlussstellung beispielsweise durch
eine Lichtschranke Gberwacht sein kann.

[0047] Auch kann gemal den Darstellungen in den
Fig. 12 und Fig. 13 eine an der Aufnahme 8 ge-
lenkig angeordnete Verschlussklappe 17 Uber einen
Hebel 23 mit einer schwimmend oder schwenkbar
angeordneten Reinigungseinheit 32 gekoppelt sein,
welch Letztere im Wesentlichen besteht aus dem
Elektromotor 12 und der durch diesen angetriebe-
ne Birste 5, welche auf einem gemeinsamen, nicht
naher dargestellten Schwenkarm um eine Horizon-
talachse schwenkbar gelagert sind. Im Ublichen Be-
trieb des Bodenreinigungsgerates 1 liegt diese Reini-
gungseinheit 32 in bekannter Weise schwerkraftab-
hangig mit der Birste 5 auf dem zu reinigenden Bo-
den 10 auf. Ein Anheben des Bodenreinigungsgera-
tes 1 vom Boden 10 bewirkt ein Abschwenken der
Reinigungseinheit 32 um deren Schwenkachse nach
unten, was Uber den angelenkten Hebel 23 die Ver-
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lagerung der Verschlussklappe 17 in die Eintragsoff-
nung-Verschlussstellung zufolge hat. Die Abschwen-
kung der Reinigungseinheit 32 ist anschlagbegrenzt.

Patentanspriiche

1. Bodenreinigungsgerat (1), insbesondere Reini-
gungsroboter, mit einer angetriebenen Birste (5) und
einer Aufnahme (8) fiir Schmutz, wobei die Aufnahme
(8) neben einer Eintragsoffnung (18) gegebenenfalls
zusatzlich eine Austragsoffnung aufweist und die Ein-
tragsoffnung (18) und gegebenenfalls die Austrags-
offnung Verschlussmittel (16) aufweisen, die jeden-
falls bei ausgeschaltetem Gerat (1) die jeweilige Off-
nung (18) verschlieRen, wobei weiter die Verschluss-
mittel (16) selbsttatig in Abhangigkeit von einem Be-
triebszustand des Gerats (1) in Wirkung treten, da-
durch gekennzeichnet, dass ein im Zuge des Anhe-
bens ausfahrbares Fahrwerk (19) ein hebelbetatigtes
VerschlieRen der Offnung (18) bewirkt.

2. Bodenreinigungsgerat nach den Merkmalen
des Oberbegriffs des Anspruches 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass ein Gegenmoment eines elektri-
schen Antriebsmotors (11, 12) zur Betatigung des
Verschlussmittels (16) genutzt ist.

3. Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass das Gegenmoment des
Antriebsmotors (11, 12) der Burste (5) und/oder des
der Fahrbewegung dienenden genutzt wird.

4. Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass das Verschlussmittel
(16) mittels einer Feder (29) in die Verschlussstellung
vorgespannt ist.

5. Bodenreinigungsgerat nach den Merkmalen des
Oberbegriffes des Anspruches 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass in Abhangigkeit des Anhebens des
Geréts (1) ein gesondertes Betatigungsmittel auf das
Verschlussmittel (16) einwirkt.

6. Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 5, da-
durch gekennzeichnet, dass das gesonderte Betati-
gungsmittel ein Elektromotor ist.

7. Bodenreinigungsgerat nach den Merkmalen des
Oberbegriffes des Anspruches 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Aufnahme (8) vertikal beweglich
in dem Gerat (1) gelagert ist und aufgrund ihres Ei-
gengewichts bei Anheben des Gerats (1) sich nach
vertikal unten verlagert, wobei im Zuge dieser Verla-
gerung die Offnung (18) relativ zu einem Verschluss-
mittel (16) in die Verschlussstellung verfahrt.

8. Bodenreinigungsgerat nach den Merkmalen
des Oberbegriffes des Anspruches 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Aufnahme (8) ein gesonder-
ter Ventilator (30) zugeordnet ist, wobei eine Bewe-

gungsbahn der Ventilatorschaufeln (31) mit der Off-
nung (18) zusammenfallt und eine Ventilatorschaufel
(31) im Stillstand die Offnung (18) verschlielt.

Es folgen 8 Blatt Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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