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Robot de nettoyage autonome.

Le robot de nettoyage autonome comprend un corps
principal (3) ; une brosse de nettoyage rotative (7) mobile en
rotation autour d’un axe de rotation de brosse (A1) ; une uni-
té d’aspiration pourvue d’'un moteur d’aspiration et configu-
rée pour générer un flux dair a travers la bouche
d’aspiration (5) ; un dispositif de collecte de déchets (12)
comprenant un récipient de collecte de déchets (13) confi-
guré pour étre traversé par le flux d’air généré par l'unité
d’aspiration ; et un dispositif de filtration (14) comprenant
une partie de filtration (15) disposée dans le récipient de col-
lecte de déchets (13) et configurée pour filtrer le flux d’air
s’écoulant au travers du récipient de collecte de déchets
(13), la partie de filtration (15) ayant une forme tubulaire et
présentant un axe longitudinal central (A3) parallele a I'axe
de rotation de brosse (A1)

Figure 10
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Description

Titre de I'invention : Robot de nettoyage autonome

Domaine technique

La présente invention se rapporte au domaine des appareils de nettoyage autonome,
et plus particulierement au domaine des aspirateurs robots pouvant se déplacer de
maniere autonome sur une surface a nettoyer et permettant d’aspirer des poussicres et
des déchets présents sur la surface a nettoyer, qui peut par exemple €tre du carrelage,
du parquet, du stratifié, de la moquette ou un tapis, et éventuellement de laver la

surface a nettoyer simultanément a une opération d’aspiration.

Etat de la technique

Les robots de nettoyage autonomes sont devenus d’un usage commun de nos jours,
ceux-ci permettant de nettoyer des surfaces compléetes d’une habitation sans aucune as-
sistance de I’utilisateur des 1’instant ou ces surfaces sont planes, ¢’est-a-dire sur un
méme niveau. IlIs offrent ainsi un gain de temps considérable aux utilisateurs pour
pratiquer d’autres activités.

Le document FR3124935 divulgue un robot de nettoyage autonome comprenant :

- un corps principal comportant une face inférieure configurée pour €tre orientée vers
une surface a nettoyer et une bouche d’aspiration débouchant dans la face inférieure du
corps principal, le corps principal délimitant une chambre d’aspiration reliée flui-
diquement a la bouche d’aspiration,

- une brosse de nettoyage rotative logée dans la chambre d’aspiration et montée
mobile en rotation autour d’un axe de rotation de brosse,

- une unité d’aspiration qui est logée au moins en partie dans le corps principal et qui
est configurée pour générer un flux d’air a travers la bouche d’aspiration,

- un dispositif de collecte de déchets comprenant un récipient de collecte de déchets
situé en amont de I'unité d’aspiration et configuré pour étre traversé par le flux d’air
généré par I’unité d’aspiration et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air,
et

- un dispositif de filtration comprenant une partie de filtration disposée dans le
récipient de collecte de déchets et configurée pour filtrer le flux d’air s’écoulant au
travers du récipient de collecte de déchets.

Le dispositif de filtration décrit dans le document FR3124935 comporte une partie de
filtration ayant une forme globalement parallélépipédique et comportant une premicre
face plane, dite face amont, et une deuxieme face plane, dite face amont, qui est située
a ’opposé de la premiere face plane. Le dispositif de filtration est plus particulierement

configuré de telle sorte que le flux d’air, s’écoulant a travers la partie de filtration,
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s’écoule depuis la premicre face plane vers la deuxieme face plane.
Une telle configuration du dispositif de filtration, combinée au fait que le volume

interne du récipient de collecte de déchets est relativement faible (et ce afin de limiter
I’encombrement du robot de nettoyage autonome), implique I’ utilisation d’un dispositif
de filtration de faibles dimensions, et en particulier ayant une premiere face plane de
faibles dimensions. Or, I’ utilisation d’un tel dispositif de filtration est susceptible
d’induire un colmatage rapide de la partie de filtration (en fonction du type de déchets
aspirés), et donc de nuire aux performances de nettoyage du robot de nettoyage
autonome.

Résumé de l'invention

La présente invention vise a remédier a ces inconvénients.

Le probleme technique a la base de I’invention consiste notamment a fournir un
robot de nettoyage autonome qui soit de structure simple, économique, fiable et
compacte, tout en présentant des performances de nettoyage accrues.

A cet effet, I'invention a pour objet un robot de nettoyage autonome comprenant :

- un corps principal comportant une face inférieure configurée pour €tre orientée vers
une surface a nettoyer et une bouche d’aspiration débouchant dans la face inférieure du
corps principal, le corps principal délimitant une chambre d’aspiration reliée flui-
diquement a la bouche d’aspiration,

- une brosse de nettoyage rotative logée dans la chambre d’aspiration et montée
mobile en rotation autour d’un axe de rotation de brosse,

- une unité d’aspiration qui est logée au moins en partie dans le corps principal et qui
est configurée pour générer un flux d’air a travers la bouche d’aspiration, 1’ unité
d’aspiration comprenant un moteur d’aspiration pourvu d’un axe de moteur,

- un dispositif de collecte de déchets comprenant un récipient de collecte de déchets
situé en amont de I'unité d’aspiration et configuré pour étre traversé par le flux d’air
généré par I’unité d’aspiration et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air,
et

- un dispositif de filtration comprenant une partie de filtration disposée dans le
récipient de collecte de déchets et configurée pour filtrer le flux d’air s’écoulant au
travers du récipient de collecte de déchets,

la partie de filtration a une forme globalement tubulaire et présente un axe lon-
gitudinal central, et I’axe longitudinal central de la partie de filtration s’étend sen-
siblement parallelement a 1’axe de rotation de brosse.

Une telle orientation et une telle forme de la partie de filtration assurent une cir-
culation plus homogene du flux d’air au sein du récipient de collecte de déchets, et

donc un colmatage plus homogene et plus lent de la partie de filtration, ce qui permet
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de préserver plus longuement les performances de nettoyage du robot de nettoyage
autonome selon la présente invention et d’augmenter sensiblement ’intervalle de
temps entre deux opérations de nettoyage successives du dispositif de filtration.

Une telle configuration de la partie de filtration permet ainsi de maintenir des per-
formances de nettoyage satisfaisantes sans nécessité 1’ utilisation d’une unité
d’aspiration présentant une forte puissance, et donc tout en préservant I’autonomie du
robot de nettoyage autonome.

De plus, une telle orientation et une telle forme de la partie de filtration conférent, au
robot de nettoyage autonome selon la présente invention, une compacité accrue dans la
direction verticale, sans nuire aux performances de filtration du dispositif de filtration.

Le robot de nettoyage autonome objet de la présente invention est congu, comme la
majorité des robots de nettoyage autonome, pour nettoyer efficacement les sols
lorsqu’il se déplace selon une direction de déplacement parallele a 1’axe longitudinal
du robot de nettoyage autonome et selon un sens de déplacement prédéterminé. La
direction de déplacement parallele a 1’axe longitudinal du robot de nettoyage autonome
et le sens de déplacement prédéterminé définissent une direction de déplacement
principale du robot de nettoyage autonome objet de la présente invention. Ainsi, une
partie avant ou une partie arricre du corps principal du robot de nettoyage autonome est
identifiée par rapport a la direction de déplacement principale du robot de nettoyage
autonome.

Par dispositif de filtration, également appelé élément filtrant ou filtre, il est fait
référence dans le présent document a un dispositif comprenant une partie de filtration
capable de séparer, d’un flux d’air traversant la partie de filtration, tout ou partie des
particules et poussieres transportées par le flux d’air.

Le robot de nettoyage autonome peut en outre présenter une ou plusieurs des caracté-
ristiques suivantes, prises seules ou en combinaison.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’axe de rotation de brosse s’étend trans-
versalement a la direction de déplacement principale du robot de nettoyage autonome.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de filtration est configuré de
telle sorte que le flux d’air s’écoulant a travers la partie de filtration s’écoule depuis
une surface périphérique externe de la partie de filtration vers une surface périphérique
interne de la partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la surface périphérique externe de la
partie de filtration s’étend a distance des parois internes du récipient de collecte de
déchets situées en regard de ladite surface périphérique externe. Une telle confi-
guration de la partie de filtration favorise la circulation du flux d’air autour de la partie
de filtration, et assure donc un colmatage encore plus homogene de la partie de

filtration.
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Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de filtration est disposé dans
le récipient de collecte de déchets de telle sorte qu’au moins une partie du flux d’air
s’écoulant au travers du récipient de collecte de déchets s’écoule au moins en partie
autour de la partie de filtration avant de s’écouler a travers la partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’axe longitudinal central de la partie de
filtration est sensiblement coaxial avec 1’axe de moteur. Une telle configuration de la
partie de filtration et du moteur d’aspiration limite les pertes de charge pour le flux
d’air s’écoulant au sein robot de nettoyage autonome, et participe donc a conférer des
performances de nettoyage accrues au robot de nettoyage autonome selon la présente
invention.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’axe longitudinal central de la partie de
filtration est configuré pour s’étendre sensiblement horizontalement lorsque le robot de
nettoyage autonome repose sur une surface horizontale.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la partie de filtration a une forme cy-
lindrique ou tronconique.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la partie de filtration comporte une
premiere portion d’extrémité présentant une premicre section transversale, et une
deuxieme portion d’extrémité, opposée a la premicre portion d’extrémité, présentant
une deuxieéme section transversale qui est inférieure a la premiere section transversale
et qui est situ€e a ’oppos€ du moteur d’aspiration. Une telle forme tronconique de la
partie de filtration permet de répartir le flux d’air de fagon plus homogene sur la
hauteur du dispositif de filtration et d’avoir un colmatage plus homogene entre
I’extrémité c6té moteur et I’extrémité libre du dispositif de filtration. Sur un filtre cy-
lindrique, les particules retenues s’accumulent sur la portion d’extrémité du filtre située
du coté moteur, ce qui induit un colmatage moins homogene du filtre. En outre, une
telle forme tronconique de la partie de filtration permet de maximiser le diaméetre du
dispositif de filtration, tout en permettant aux grosses particules (mouton, boule de
coton, etc. ), qui auraient tendance a vouloir se coincer a I’extrémité du dispositif de
filtration c6té moteur, de glisser vers I’extrémité libre du dispositif de filtration, qui est
de plus petit diametre et qui ménage un espace plus important entre la périphérie du
dispositif de filtration et le carter du récipient de collecte de déchets pour libérer plus
facilement ces grosses particules. Au contraire, il est difficile de maximiser le diameétre
d’un filtre cylindrique (et donc maximiser sa capacité) sans géner la circulation des
grosses particules autour du filtre.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de filtration comporte un
organe d’obturation configuré pour obturer la deuxi¢me portion d’extrémité de la
partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de filtration délimite un
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volume interne qui est situé en aval de la partie de filtration, par rapport au sens
d’écoulement du flux d’air, et comporte une ouverture de sortie d’air qui est reliée flui-
diquement au volume interne.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’ouverture de sortie d’air est sen-
siblement coaxiale avec 1’axe longitudinal central de la partie de filtration. Une telle
configuration de la partie de filtration limite encore les pertes de charge pour le flux
d’air s’é€coulant au sein robot de nettoyage autonome.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’ouverture de sortie d’air est configurée
pour étre reliée fluidiquement, par exemple directement, a un orifice d’admission d’air
de I’unité d’aspiration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la partie de filtration est un média
filtrant et par exemple un média filtrant plissé, tel qu’une feuille de média filtrant
plissée présentant des plis en accordéon et configurée en forme de tube ou de tronc de
cone. Ce mode de réalisation permet, pour un encombrement donné, d’augmenter la
capacité de filtration du dispositif de filtration. La feuille de média filtrant comprend
une ou plusieurs couches de média filtrant réalisées en fibres, par exemple de cellulose,
de verre ou de maticre synthétique, tiss€es ou non tissées.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de filtration est amovible
par rapport au récipient de collecte de déchets. Une telle configuration du dispositif de
filtration permet de faciliter le nettoyage de ce dernier.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le récipient de collecte de déchets
comporte une ouverture de passage a travers laquelle la partie de filtration est apte a
étre introduite dans et retirée hors du récipient de collecte de déchets.

Selon un mode de réalisation de ’invention, I’ouverture de passage est configurée
pour €tre orientée vers un bord latéral du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la partie de filtration est configurée pour
étre retirée hors du récipient de collecte de déchets selon une direction de retrait qui est
sensiblement parallele a I’axe longitudinal central de la partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de collecte de déchets est
monté de maniere amovible sur le corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de filtration comporte un
support tubulaire ajouré configuré pour supporter la partie de filtration et autour duquel
est montée la partie de filtration. Un tel support tubulaire ajouré offre un support
interne a la partie de filtration, pour éviter que la partie de filtration ne se déforme vers
I’intérieur dii a la dépression a 1’aspiration en aval de la partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le support tubulaire ajouré s’étend sen-
siblement coaxialement avec la partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome
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comporte un canal de liaison reliant fluidiquement la chambre d’aspiration a une
ouverture d’entrée d’air prévue sur le récipient de collecte de déchets, le canal de
liaison débouchant dans une partie arricre de la chambre d’aspiration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le récipient de collecte de déchets
comporte une paroi supérieure interne qui s’étend au-dessus et a distance de la partie
de filtration et qui délimite, avec la partie de filtration, un passage d’écoulement
supérieur, le récipient de collecte de déchets comportant en outre un déflecteur
supérieur qui s’étend au moins en partie en regard de I’ouverture d’entrée d’air, et par
exemple également au-dessus de I’ouverture d’entrée d’air, et qui est configuré pour
dévier, vers le passage d’écoulement supérieur, le flux d’air sortant du canal de liaison.
Le déflecteur supérieur peut par exemple comporter une surface de déflexion su-
périeure courbée et présentant un profil aérodynamique, tel qu’un profil en aile
d’avion. Une telle configuration du récipient de collecte de déchets assure un
écoulement encore plus homogene du flux d’air au sein du récipient de collecte de
déchets, et en particulier une circulation du flux d’air autour de la partie de filtration,
ce qui assure une distribution des particules ou poussicres, retenues par la partie de
filtration, plus homogene autour de la partie de filtration et donc permet d’améliorer
I’efficacité de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le canal de liaison comporte une sortie
d’air qui est ouverte vers le haut et qui correspond a I’ouverture d’entrée d’air prévue
sur le récipient de collecte de déchets, le déflecteur supérieur s’étendant en regard de la
sortie d’air et au-dessus de la sortie d’air et le déflecteur supérieur étant prolongé vers
I’arriere par la paroi supérieure interne du récipient de collecte. Une telle configuration
du récipient de collecte de déchets assure un écoulement encore plus homogene du flux
d’air au sein du récipient de collecte de déchets, et en particulier une meilleure cir-
culation du flux d’air autour de la partie de filtration, ce qui assure une distribution des
particules ou poussieres, retenues par la partie de filtration, plus homogene autour de la
partie de filtration permettant ainsi d’améliorer 1’efficacité de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le déflecteur supérieur est situé au-
dessus de I’axe longitudinal central de la partie de filtration. Autrement dit, le dé-
flecteur supérieur est situé au-dessus d’un plan horizontal passant par I’axe lon-
gitudinal central de la partie de filtration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la paroi supérieure interne du récipient
de collecte de déchets est sensiblement plane et est configurée pour s’étendre sen-
siblement horizontalement lorsque le robot de nettoyage autonome repose sur une
surface horizontale. De fagon avantageuse, la paroi supérieure interne du récipient de
collecte de déchets s’étend vers 1’arriere du robot de nettoyage autonome au-dela de

I’axe longitudinal central.
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Selon un mode de réalisation de 1’invention, le canal de liaison est configuré pour
s’étendre sensiblement verticalement lorsque le robot de nettoyage autonome repose
sur une surface horizontale.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le déflecteur supérieur prolonge vers le
haut une paroi interne avant du canal de liaison. De fagcon avantageuse, la paroi interne
avant du canal de liaison s’étend verticalement ou avec un angle d’inclinaison par
rapport a la verticale qui est inférieur a 10°.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’ouverture d’entrée d’air présente une
section de passage qui est oblongue et qui s’étend selon une direction d’extension qui
est sensiblement parallele a 1’axe longitudinal central de la partie de filtration. Une
telle configuration de 1’ouverture d’entrée d’air assure une circulation encore plus
homogene du flux d’air au sein du récipient de collecte de déchets.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome
comporte un dispositif de nettoyage humide comportant au moins un support de
serpillere, et au moins une serpillere montée de manicre amovible sur I’au moins un
support de serpillere et configurée pour étre en contact avec la surface a nettoyer.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’au moins un support de serpillere est
monté mobile par rapport au corps principal selon un mouvement de déplacement
comprenant une composante de translation s’étendant dans un plan de déplacement qui
est sensiblement perpendiculaire au plan longitudinal médian du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’au moins un support de serpillere est
monté mobile en translation par rapport au corps principal selon une direction de dé-
placement de support s’étendant sensiblement perpendiculairement au plan lon-
gitudinal médian du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome
comporte un réservoir de liquide de nettoyage, et le dispositif de nettoyage humide
comporte une pluralité d’orifices de sortie de liquide qui sont configurés pour étre
reliés fluidiquement au réservoir de liquide de nettoyage et qui sont configurés pour
alimenter en liquide de nettoyage 1’au moins une serpillere montée sur I’au moins un
support de serpillere. De fagon avantageuse, les orifices de sortie de liquide sont situ€s
a I’avant de I’au moins un support de serpillere, et en particulier a I’avance de 1’au
moins une serpillere.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de nettoyage humide
comporte :

- deux supports de serpillere qui sont chacun montés mobiles en translation par
rapport au corps principal selon une direction de déplacement de support s’étendant
sensiblement perpendiculairement au plan longitudinal médian du corps principal, les

deux supports de serpillere étant montés mobiles 1’un par rapport a I’autre entre une
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configuration rapprochée dans laquelle les deux supports de serpillere sont rapprochés
I’un de I’autre et une configuration éloignée dans laquelle les deux supports de

serpillere sont éloignés 1’un de 1’autre, et
- deux serpilleres montées de maniere amovible respectivement sur les deux supports

de serpillere et configurées pour étre en contact avec la surface a nettoyer.

Selon un autre mode de réalisation de 1’invention, 1’au moins un support de serpillere
est configuré pour vibrer par rapport au corps principal, et est donc monté vibrant par
rapport au corps principal.

Selon encore un autre mode de réalisation de I’invention, ’au moins une serpillére
est passive.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de nettoyage humide est dé-
placable verticalement entre une position active dans laquelle le dispositif de nettoyage
humide est configuré pour €tre en contact avec la surface a nettoyer et une position
inactive dans laquelle le dispositif de nettoyage humide est configuré pour étre situé a
distance de la surface a nettoyer.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la bouche d’aspiration est située dans
une partie avant du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de nettoyage humide est
disposé dans une partie arriere du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome
comporte deux roues motrices configurées pour rouler sur la surface a nettoyer et
disposées de part et d’autre du plan longitudinal médian du corps principal, les deux
roues motrices étant montées mobiles en rotation sur le corps principal respectivement
autour de deux axes de rotation qui sont sensiblement paralleles.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le récipient de collecte de déchets est
disposé au moins en partie entre les deux roues motrices.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’unité d’aspiration comprend un ven-
tilateur qui est couplé au moteur d’aspiration et qui est configuré pour générer le flux

d’air a travers la bouche d’aspiration.

Breve description des figures

On comprendra mieux les buts, aspects et avantages de la présente invention, d’apres
la description donnée ci-aprés de deux modes particuliers de réalisation de 1'invention
présentés a titre d’exemples non limitatifs, en se référant aux dessins annexés dans
lesquels :

La [Fig.1] est une vue en perspective de dessus d’un robot de nettoyage autonome
selon un premier mode de réalisation de I’invention.

La [Fig.2] est une vue en perspective de dessous du robot de nettoyage autonome de
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la [Fig.1], montrant des serpilleres équipant le robot de nettoyage autonome dans une

configuration rapprochée.
La [Fig.3] est une vue en perspective de dessous du robot de nettoyage autonome de

la [Fig.1], montrant les serpilleres dans une configuration €éloignée.

La [Fig.4] est une vue de dessous du robot de nettoyage autonome de la [Fig.1],
montrant les serpilleres dans la configuration rapprochée.

La [Fig.5] est une vue de dessous du robot de nettoyage autonome de la [Fig.1],
montrant les serpilleres dans la configuration éloignée.

La [Fig.6] est une vue de coté du robot de nettoyage autonome de la [Fig.1].

La [Fig.7] est vue en perspective de dessous du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1], montrant des supports de serpillere €quipant le robot de nettoyage autonome
dans une configuration rapprochée.

La [Fig.8] est vue en perspective de dessous du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1], montrant les supports de serpillere dans une configuration €loignée.

La [Fig.9] est vue en perspective tronquée du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1].

La [Fig.10] est une vue en coupe longitudinale du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1].

La [Fig.11] est une vue en coupe transversale du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1].

La [Fig.12] est une vue en coupe, selon un plan de coupe horizontal, d’un dispositif
de collecte de déchets appartenant au robot de nettoyage autonome de la [Fig.1].

La [Fig.13] est vue en perspective tronquée d’un robot de nettoyage autonome selon
un deuxieme mode de réalisation de 1’invention.

Description détaillée

Seuls les éléments nécessaires a la compréhension de I'invention sont représentés.
Pour faciliter la lecture des dessins, les mémes ¢léments portent les mémes références
d'une figure a l'autre.

On notera que dans ce document, les termes « horizontal », « vertical », « inférieur »
et « supérieur » employés pour décrire le robot de nettoyage autonome ou le corps
principal font références au robot de nettoyage autonome en situation d’usage lorsqu'il
repose par ses roues sur un sol a nettoyer qui est plat et horizontal.

Dans le présent document, on entend par « plan longitudinal médian », un plan
vertical qui est parallele a la direction de déplacement principale et qui divise le corps
principal en deux parties, gauche et droite, sensiblement égales.

A défaut de stipulation contraire, le terme « sensiblement » signifie, dans le présent

document, « exactement ou a 10% ou a 10° pres ».
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Les figures 1 a 12 représentent un robot de nettoyage autonome 2, et plus particu-
lierement un aspirateur robot, configuré pour se déplacer de maniére autonome sur une
surface a nettoyer.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend un corps principal 3 comportant une
face inférieure 4 qui est configurée pour €tre orientée vers la surface a nettoyer, et une
bouche d’aspiration 5 qui est prévue dans une partie avant 3.1 du corps principal 3 et
qui débouche dans la face inférieure 4 du corps principal 3. De fagon avantageuse, la
bouche d’aspiration 5 est allongée et s’€tend sensiblement perpendiculairement a une
direction de déplacement principale D1 du robot de nettoyage autonome 2.

Comme montré sur la [Fig.10], le corps principal 3 délimite une chambre
d’aspiration 6 qui débouche dans la face inférieure 4 du corps principal 3 via la bouche
d’aspiration 5.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le corps principal 3 présente,
vu de dessus sous une orientation sensiblement verticale, une forme générale de D, et
comporte un bord arriere qui est courbé et qui présente, vu de dessus sous une
orientation sensiblement verticale, une forme en arc de cercle. Cependant, le corps
principal 3 pourrait présenter une toute autre forme, et par exemple présenter une
forme générale circulaire ou rectangulaire.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend de plus une brosse de nettoyage rotative
7 logée dans la chambre d’aspiration 6 et montée mobile en rotation autour d’un axe de
rotation de brosse Al qui s’étend perpendiculairement a la direction de déplacement
principale D1. De fagon avantageuse, 1’axe de rotation de brosse Al est sensiblement
horizontal lorsque le robot de nettoyage autonome 2 repose sur une surface ho-
rizontale.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend également un mécanisme
d’entrainement (non visible sur les figures) qui est configuré pour entrainer en rotation
la brosse de nettoyage rotative 7 autour de 1’axe de rotation de brosse Al.

Comme montré plus particulierement sur les figures 2 a 8, le robot de nettoyage
autonome 2 comprend deux roues motrices 8 qui sont configurées pour rouler sur la
surface a nettoyer. Les deux roues motrices 8§ sont montées mobiles en rotation par
rapport au corps principal 3, et présentent des axes de rotation qui sont paralleles, et
avantageusement coaxiaux, et qui s’étendent perpendiculairement a la direction de dé-
placement principale D1. De fagon avantageuse, les deux roues motrices 8 sont
disposées de part et d’autre d’un plan longitudinal médian P du corps principal 3.

Les deux roues motrices § sont avantageusement motorisées indépendamment 1’une
de I'autre. Ainsi, le robot de nettoyage autonome 2 comprend deux mécanismes
d’entrainement en rotation 9 logés dans le corps principal 3 et configurés chacun pour

entrainer en rotation une roue motrice 8§ respective parmi les deux roues motrices 8.
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Chaque mécanisme d’entrainement en rotation 9 comporte un moteur d’entrainement
couplé en rotation a la roue motrice 8 respective et disposé par exemple dans une partie
latérale respective du corps principal 3. Selon la commande des deux moteurs
d’entrainement précités, le corps principal 3 peut pivoter a gauche, a droite ou sur lui-
méme, avancer ou encore reculer.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le robot de nettoyage
autonome 2 comporte des roues additionnelles 10 montées libre en rotation par rapport
au corps principal 3, et par exemple deux roues additionnelles 10 disposées sur la
partie avant 3.1 du corps principal 3.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend en outre une unité d’aspiration 11 qui
est logée dans le corps principal 3. L’unité d’aspiration 11 comprend un moteur
d’aspiration 11.1, pourvu d’un axe de moteur A2, et un ventilateur 11.2 qui est couplé
au moteur d’aspiration 11.1 et qui est configuré pour générer un flux d’air a travers la
bouche d’aspiration 5.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend également un dispositif de collecte de
déchets 12 (voir les figures 9 et 10) qui est monté, par exemple de maniere amovible,
sur le corps principal 3. Le dispositif de collecte de déchets 12 comporte un récipient
de collecte de déchets 13 situé en amont de 1’unité d’aspiration 11, et configuré pour
étre traversé par le flux d’air généré par le ventilateur 11.2 et pour retenir des déchets
transportés par le flux d’air. De fagon avantageuse, le récipient de collecte de déchets
13 est disposé au moins en partie entre les deux roues motrices 8.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend de plus un dispositif de filtration 14
(voir les figures 9 a 12) comprenant une partie de filtration 15 disposée dans le
récipient de collecte de déchets 13 et configurée pour filtrer le flux d’air s’écoulant au
travers du récipient de collecte de déchets 13. De fagon avantageuse, la partie de
filtration 15 est un média filtrant et par exemple un média filtrant plissé, tel qu’une
feuille de média filtrant pliss€e présentant des plis en accordéon. La feuille de média
filtrant plissée comprend par exemple une ou plusieurs couches de média filtrant
réalisées en fibres, par exemple en fibres de cellulose, de verre ou de matiere syn-
thétique, les fibres pouvant €étre tissées ou non tissées. La partie de filtration 15 peut
par exemple €tre de type HEPA.

La partie de filtration 15 a une forme globalement tubulaire et présente un axe lon-
gitudinal central A3 qui s’étend parallelement a I’axe de rotation de brosse Al, et qui
est donc configuré pour s’étendre sensiblement horizontalement lorsque le robot de
nettoyage autonome 2 repose sur une surface horizontale. De fagon avantageuse, I’axe
longitudinal central A3 de la partie de filtration 15 est coaxial avec 1’axe de moteur A2.

Comme montré sur la [Fig.10], le dispositif de filtration 14 est configuré de telle

sorte que le flux d’air s’écoulant a travers la partie de filtration 15 s’€coule depuis une
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surface périphérique externe 16.1 de la partie de filtration 15 vers une surface péri-
phérique interne 16.2 de la partie de filtration 15.

De fagon avantageuse, la surface périphérique externe 16.1 de la partie de filtration
15 s’étend a distance des parois internes du récipient de collecte de déchets 13 situées
en regard de ladite surface périphérique externe 16.1. Ainsi, le dispositif de filtration
14 est disposé dans le récipient de collecte de déchets 13 de telle sorte que, au moins
tant que la quantité de déchets accumulée dans le récipient de collecte de déchets 13 ne
dépasse pas un niveau prédéterminé, le flux d’air s’écoulant au travers du récipient de
collecte de déchets 13 s’écoule au moins en partie autour de la partie de filtration 15
avant de s’écouler a travers la partie de filtration 15.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, la partie de filtration 15 a une
forme tronconique, et comporte une premiere portion d’extrémité 15.1 présentant une
premiere section transversale, et une deuxieme portion d’extrémité 15.2, opposée a la
premiere portion d’extrémité 15.1, présentant une deuxiéme section transversale qui est
inférieure a la premiere section transversale et qui est située a I’opposé du moteur
d’aspiration 11.1. Cependant, selon une variante de réalisation de I’invention, la partie
de filtration 15 pourrait avoir une forme cylindrique. De fagon avantageuse, le
dispositif de filtration 14 comporte un organe d’obturation 17 configuré pour obturer la
deuxieme portion d’extrémité 15.2 de la partie de filtration 15.

Comme montré sur la [Fig.11], le dispositif de filtration 14 délimite un volume
interne 18 qui est situ€ en aval de la partie de filtration 15, par rapport au sens
d’écoulement du flux d’air, et comporte une ouverture de sortie d’air 19 qui est reliée
fluidiquement au volume interne 18. De fagon avantageuse, 1I’ouverture de sortie d’air
19 est sensiblement coaxiale avec 1’axe longitudinal central A3 de la partie de filtration
15, et est configurée pour étre directement reliée fluidiquement a un orifice
d’admission d’air 21 de I’unité d’aspiration 11.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le dispositif de filtration 14 est
amovible par rapport au récipient de collecte de déchets 13. A cet effet, le récipient de
collecte de déchets 13 comporte plus particulierement une ouverture de passage 22 a
travers laquelle la partie de filtration 15 est apte a €tre introduite dans et retirée hors du
récipient de collecte de déchets 13. De facon avantageuse, I’ouverture de passage 22
est configurée pour €tre orientée vers un bord latéral du corps principal 3, et la partie
de filtration 15 est configurée pour €tre retirée hors du récipient de collecte de déchets
13 selon une direction de retrait qui est sensiblement parallele a I’axe longitudinal
central A3 de la partie de filtration 15.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend de plus un canal de liaison 24 reliant
fluidiquement la chambre d’aspiration 6 au récipient de collecte de déchets 13, et plus

particulierement a une ouverture d’entrée d’air 25 prévue sur récipient de collecte de
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déchets 13. Comme montré sur la [Fig.10], le canal de liaison 24 débouche dans une
partie arriere de la chambre d’aspiration 6. De fagon avantageuse, le canal de liaison 24
est configuré pour s’étendre sensiblement verticalement lorsque le robot de nettoyage
autonome 2 repose sur une surface horizontale, et le plan longitudinal médian P du
corps principal 3 est sécant avec le canal de liaison 24. Le canal de liaison 24 peut par
exemple présenter une section de passage qui est oblongue et qui s’étend selon une
direction d’extension qui est sensiblement paralléle a 1’axe longitudinal central A3 de
la partie de filtration 15. De fagon similaire, I’ouverture d’entrée d’air 25 présente
également une section de passage qui est oblongue et qui s’étend selon une direction
d’extension qui est sensiblement parallele a I’axe longitudinal central A3 de la partie
de filtration 15.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, et comme montré sur la
[Fig.10], le récipient de collecte de déchets 13 comporte une paroi supérieure interne
13.1 qui est plane et qui est configurée pour s’étendre horizontalement lorsque le robot
de nettoyage autonome 2 repose sur une surface horizontale. La paroi supérieure
interne 13.1 du récipient de collecte de déchets 13 s’étend vers I’arriere du robot de
nettoyage autonome 2 au-dela de 1’axe longitudinal central A3, et s’étend au-dessus et
a distance de la partie de filtration 15, de telle sorte que la paroi supérieure interne 13.1
et la partie de filtration 15 délimitent entre elles un passage d’écoulement supérieur 26.

Le récipient de collecte de déchets 13 comporte en outre un déflecteur supérieur 27
qui s’étend au moins en partie en regard de I’ouverture d’entrée d’air 25 et au-dessus
de I'ouverture d’entrée d’air 25 et qui est configuré pour dévier, vers le passage
d’écoulement supérieur 26, le flux d’air sortant du canal de liaison 24. De fagon
avantageuse, le déflecteur supérieur 27 est situé¢ au-dessus de 1’axe longitudinal central
A3 de la partie de filtration 15, ¢’est-a-dire au-dessus d’un plan horizontal passant par
I’axe longitudinal central A3.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le canal de liaison 24
comporte une sortie d’air qui est ouverte vers le haut et qui correspond a 1’ouverture
d’entrée d’air 25 prévue sur le récipient de collecte de déchets 13, et le déflecteur
supérieur 27 s’étend en regard de la sortie d’air et au-dessus de la sortie d’air et est
prolongé vers 1’arriere par la paroi supérieure interne 13.1 du récipient de collecte 13.
De facon avantageuse, le déflecteur supérieur 27 prolonge vers le haut une paroi
interne avant 24.1 du canal de liaison 24. La paroi interne avant 24.1 du canal de
liaison 24 peut par exemple s’étendre verticalement ou avec un angle d’inclinaison par
rapport a la verticale qui est inférieur a 10°.

Le déflecteur supérieur 27 peut par exemple comporter une surface de déflexion su-
périeure qui est courbée et qui présente un profil aérodynamique, tel qu’un profil en

aile d’avion. La présence d’un tel déflecteur supérieur 27 favorise la circulation du flux
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d’air autour de la partie de filtration 15 avant qu’il ne s’€coule a travers la partie de
filtration 15.

Le robot de nettoyage autonome 2 comporte également une batterie d’alimentation
28 configurée pour alimenter électriquement le robot de nettoyage autonome 2. De
facon avantageuse, la batterie d’alimentation 28 est rechargeable et est logée dans le
corps principal 3.

Comme montré notamment sur la [Fig.2], le robot de nettoyage autonome 2
comprend en outre un dispositif de nettoyage humide 29 qui est disposé€ dans une partie
arriere 3.2 du corps principal 3. De facon avantageuse, le dispositif de nettoyage
humide 29 est disposé a I’opposé de la brosse de nettoyage rotative 7 par rapport aux
axes de rotation des roues motrices 8.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le dispositif de nettoyage
humide 29 est déplagable verticalement entre une position active (voir les figures 1 et
6) dans laquelle le dispositif de nettoyage humide 29 est configuré pour €tre en contact
avec la surface a nettoyer et une position inactive (voir les figures 2 et 10) dans
laquelle le dispositif de nettoyage humide 29 est configuré pour €tre situé a distance de
la surface a nettoyer. Ainsi, la position active correspond a une position abaissée du
dispositif de nettoyage humide 29, et la position inactive correspond a une position
relevée du dispositif de nettoyage humide 29.

Comme montré sur la [Fig.10], le corps principal 3 délimite un logement de
réception 31 qui est ouvert vers le bas, c’est-a-dire qui débouche dans la face inférieure
4 du corps principal 3, et le dispositif de nettoyage humide 29 comporte un carter de
support 32 qui est monté déplagable en translation dans le logement de réception 31.

Le dispositif de nettoyage humide 29 comporte €galement un ou plusieurs supports
de serpillere 33 fixé(s) au carter de support 32, et en outre une ou plusieurs serpillere(s)
34 fixée(s) chacune de maniere amovible a un support de serpillere 33 respectif.
Chaque serpillere 34 est plus particulierement configurée pour étre en contact avec la
surface a nettoyer lorsque le dispositif de nettoyage humide 29 est dans la position
active.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le dispositif de nettoyage
humide 29 comporte deux supports de serpillere 33 qui sont disposés cote a cite, et
deux serpilleres 34 montées de maniere amovible respectivement sur les deux supports
de serpillere 33. Cependant, selon une variante de réalisation de I’invention, le
dispositif de nettoyage humide 29 pourrait comporter un unique support de serpillere
33, et une unique serpillere 34 présentant une largeur correspondant sensiblement a la
largeur du corps principal 3.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, les deux supports de serpillere

33 sont chacun montés mobiles en translation par rapport au corps principal 3 selon
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une direction de déplacement de support D2 qui s’étend perpendiculairement a la
direction de déplacement principale D1 du robot de nettoyage autonome 2, et paral-
Ielement aux axes de rotation des deux roues motrices 8. Toutefois, selon une variante
de réalisation de 1’invention, chacun des supports de serpillere 33 pourrait &tre monté
vibrant par rapport au corps principal 3, ou encore €tre immobile par rapport au carter
de support 32 (la ou chacune des serpilleres 34 serait alors passive).

De fagon avantageuse, les supports de serpillere 33 sont montés mobiles 1’un par
rapport a ’autre entre une configuration rapprochée (voir la [Fig.7]) dans laquelle les
deux supports de serpillere 33 sont rapprochés 1’un de 1’autre, et donc dans laquelle les
deux serpilleres 34 sont également rapprochées 1’une de 1’autre, et une configuration
éloignée (voir la [Fig.8]) dans laquelle les deux supports de serpillere 33 sont €loignés
I’un de I’autre, et donc dans laquelle les deux serpilleres 34 sont également éloignées
’une de 1’autre.

Le dispositif de nettoyage humide 29 comporte également un mécanisme de dé-
placement 35 configuré pour déplacer en translation les supports de serpillere 33 selon
la direction de déplacement de support D2 et alternativement entre la configuration
rapprochée et la configuration €loignée. Ainsi, le mécanisme de déplacement 35 est
configuré pour déplacer en translation les deux supports de serpillere 33 en opposition
de phase.

Le robot de nettoyage autonome 2 comporte également un réservoir de liquide de
nettoyage 36 qui est configuré pour alimenter en liquide de nettoyage les deux ser-
pilleres 34. Le réservoir de liquide de nettoyage 36 est monté, par exemple de maniere
amovible, sur le corps principal 3, et peut par exemple étre disposé€ dans la partie
arriere 3.2 du corps principal 3.

Le dispositif de nettoyage humide 29 comporte en outre une pluralité d’orifices de
sortie de liquide 37 qui sont configurés pour étre reliés fluidiquement au réservoir de
liquide de nettoyage 36 et qui sont configurés pour alimenter en liquide de nettoyage
les serpilleres 34 montées sur les supports de serpillere 33.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, les orifices de sortie de liquide
37 sont alignés selon une direction d’alignement qui s’étend perpendiculairement a la
direction de déplacement principale D1 du robot de nettoyage autonome 2, et sont ré-
gulierement espacés les uns des autres. De facon avantageuse, les orifices de sortie de
liquide 37 sont situés a I’avant des supports de serpillere 33, et par exemple a I’avant
des serpilleres 34, et sont configurés pour €tre orientés vers la surface a nettoyer.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend de plus une unit€é de commande 38 (voir
la [Fig.6]) configurée pour commander le fonctionnement du robot de nettoyage
autonome 2, et en particulier pour commander les déplacements du corps principal 3

par exemple selon des déplacements aléatoires ou méthodiques, et pour commander les
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déplacements du dispositif de nettoyage humide 29 entre les positions active et
inactive.

L’unité de commande 38 est notamment configurée pour commander les mécanisme
d’entrainement en rotation précités (qui sont configurés pour entrainer en rotation les
roues motrices 8) a partir de données regues de différents capteurs disposé€s sur le corps
principal 3, tels que des capteurs de proximité, des capteurs de contact et/ou des
capteurs de chute. L unité de commande 38 peut par exemple comporter une carte
électronique configurée pour recevoir et traiter ces différentes données.

La [Fig.13] représente un robot de nettoyage autonome 2 selon un deuxieme mode de
réalisation de I’invention qui différe du premier mode de réalisation représentée sur les
figures 1 a 12 essentiellement en ce que la partie de filtration 15 est réalisée par une
mousse de forme tubulaire, par exemple en polyuréthane, et en ce que le dispositif de
filtration 14 comporte un support tubulaire ajouré 39 configuré pour supporter la partie
de filtration 15 et autour duquel est montée la partie de filtration 15. Un tel support
tubulaire ajouré 39 offre un support interne a la partie de filtration 15, pour éviter que
la partie de filtration 15 ne se déforme vers ’intérieur dii a la dépression a I’aspiration
en aval de la partie de filtration 15. De fagon avantageuse, le support tubulaire ajouré
39 s’étend sensiblement coaxialement avec la partie de filtration 15.

Le support tubulaire ajouré 39 peut par exemple €tre solidaire de la partie de
filtration 15 et de 1’organe d’obturation 17.

Il convient d’étre noté que le dispositif de filtration 14 équipant le premier mode de
réalisation représenté sur les figures 1 a 12 pourrait également €tre équipé d’un support
tubulaire ajouré similaire au support tubulaire ajouré 39 représenté sur la [Fig.13], et
que le deuxieme mode de réalisation de I’invention pourrait &tre dépourvu d’un tel
support tubulaire ajour€.

Selon un mode de réalisation non représenté sur les figures, la partie de filtration 15
pourrait comporter au moins une couche enroulée, et non-plissée, réalisée par un amas
de fibres non-tissées et conformée en tube ou tronc de cone.

Bien entendu, I’invention n'est nullement limitée aux modes de réalisation décrits et
illustrés qui n’ont été donnés qu’a titre d’exemples. Des modifications restent
possibles, notamment du point de vue de la constitution des divers éléments ou par
substitution d’équivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de protection

de l'invention.
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Revendications

Robot de nettoyage autonome (2) comprenant :

- un corps principal (3) comportant une face inférieure (4) configurée
pour étre orientée vers une surface a nettoyer et une bouche d’aspiration
(5) débouchant dans la face inférieure (4) du corps principal (3), le corps
principal (3) délimitant une chambre d’aspiration (6) reliée flui-
diquement a la bouche d’aspiration (5),

- une brosse de nettoyage rotative (7) logée dans la chambre d’aspiration
(6) et montée mobile en rotation autour d’un axe de rotation de brosse
(AD),

- une unité d’aspiration (11) qui est logée au moins en partie dans le
corps principal (3) et qui est configurée pour générer un flux d’air a
travers la bouche d’aspiration (5), I’unité d’aspiration (11) comprenant
un moteur d’aspiration (11.1) pourvu d’un axe de moteur (A2),

- un dispositif de collecte de déchets (12) comprenant un récipient de
collecte de déchets (13) situé en amont de 1’unité d’aspiration (11) et
configuré pour étre traversé par le flux d’air généré par 1’unité
d’aspiration (11) et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air,
ct

- un dispositif de filtration (14) comprenant une partie de filtration (15)
disposée dans le récipient de collecte de déchets (13) et configurée pour
filtrer le flux d’air s’écoulant au travers du récipient de collecte de
déchets (13),

caractéris€ en ce que la partie de filtration (15) a une forme globalement
tubulaire et présente un axe longitudinal central (A3), et en ce que I’axe
longitudinal central (A3) de la partie de filtration (15) s’étend sen-
siblement parallelement a 1’axe de rotation de brosse (Al).

Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 1, dans lequel
le dispositif de filtration (14) est configuré de telle sorte que le flux d’air
s’écoulant a travers la partie de filtration (15) s’écoule depuis une
surface périphérique externe (16.1) de la partie de filtration (15) vers
une surface périphérique interne (16.2) de la partie de filtration (15).
Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 2, dans lequel
la surface périphérique externe (16.1) de la partie de filtration (15)
s’étend a distance des parois internes du récipient de collecte de déchets
(13) situées en regard de ladite surface périphérique externe (16.1).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
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dications 1 a 3, dans lequel le dispositif de filtration (14) est disposé
dans le récipient de collecte de déchets (13) de telle sorte qu’au moins
une partie du flux d’air s’écoulant au travers du récipient de collecte de
déchets (13) s’écoule au moins en partie autour de la partie de filtration
(15) avant de s’écouler a travers la partie de filtration (15).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 4, dans lequel I’axe longitudinal central (A3) de la partie
de filtration (15) est sensiblement coaxial avec I’axe de moteur (A2).
Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 5, dans lequel I’axe longitudinal central (A3) de la partie
de filtration (15) est configuré pour s’étendre sensiblement horizon-
talement lorsque le robot de nettoyage autonome (2) repose sur une
surface horizontale.

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 6, dans lequel la partie de filtration (15) a une forme
tronconique.

Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 7, dans lequel
la partie de filtration (15) comporte une premiere portion d’extrémité
(15.1) présentant une premiere section transversale, et une deuxicme
portion d’extrémité (15.2), opposée a la premiere portion d’extrémité
(15.1), présentant une deuxiéme section transversale qui est inférieure a
la premiere section transversale et qui est située a I’opposé du moteur
d’aspiration (11.1).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 8, dans lequel le dispositif de filtration (14) délimite un
volume interne (18) qui est situé en aval de la partie de filtration (15),
par rapport au sens d’écoulement du flux d’air, et comporte une
ouverture de sortie d’air (19) qui est reliée fluidiquement au volume
interne (18).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 9, dans lequel le dispositif de filtration (14) est amovible
par rapport au récipient de collecte de déchets (13).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 10, dans lequel le récipient de collecte de déchets (13)
comporte une ouverture de passage (22) a travers laquelle la partie de
filtration (15) est apte a étre introduite dans et retirée hors du récipient
de collecte de déchets (13).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
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dications 1 a 11, dans lequel le dispositif de collecte de déchets (12) est
monté de maniére amovible sur le corps principal (3).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 12, dans lequel le dispositif de filtration (14) comporte un
support tubulaire ajouré (39) configuré pour supporter la partie de
filtration (15) et autour duquel est montée la partie de filtration (15).
Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 13, lequel comporte un canal de liaison (24) reliant flui-
diquement la chambre d’aspiration (6) a une ouverture d’entrée d’air
(25) prévue sur le récipient de collecte de déchets (13), le canal de
liaison (24) débouchant dans une partie arricre de la chambre
d’aspiration (6).

Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 14, dans lequel
le récipient de collecte de déchets (13) comporte une paroi supérieure
interne (13.1) qui s’étend au-dessus et a distance de la partie de filtration
(15) et qui délimite, avec la partie de filtration (15), un passage
d’écoulement supérieur (26), le récipient de collecte de déchets (13)
comportant en outre un déflecteur supérieur (27) qui s’étend au moins
en partie en regard de I’ouverture d’entrée d’air (25) et qui est configuré
pour dévier, vers le passage d’écoulement supérieur (26), le flux d’air
sortant du canal de liaison (24).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 15, lequel comporte un dispositif de nettoyage humide (29)
comportant au moins un support de serpillere (33), et au moins une
serpillere (34) montée de manicre amovible sur 1’au moins un support
de serpillere (33) et configurée pour étre en contact avec la surface a

nettoyer.
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[Fig. 7]
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[Fig. 9]
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[Fig. 12]
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