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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft zunéchst ein selbsttitig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerit (1) mit einem
elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammelbehilter (14) und einer Abdeckhaube (3), wobei das Gerit (1) einen von einer
Kreisform abweichenden Grundriss aufweist. Um ein Bodenstaub-Aufsammelgerit der in Rede stehenden Art, insbesondere des zu
erzielenden Reinigungsergebnisses zu verbessern, wird vorgeschlagen, dass der Grundriss sich aus einem Kreisformabschnitt (4)
und einem, an einem Rechteck orientierten Formabschnitt (5) zusammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt (5) in Verfahrrichtung

(r) vorne ist.
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Selbsttitig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerit, sowie Kombination

eines derarticen Aufsammelgerites und einer Basisstation

‘Die Erfindung betrifft zunéchst ein selbstttig verfahrbares Bodenstaub-
Aufsammelgerét mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammel-
behilter und einer Abdeckhaube, wobei das Gerit einen von einer Kreisform

abweichenden Grundriss aufweist.

Gerite der in Rede stehenden Art sind als autonome Saugroboter bekannt und
finden insbesondere Anwendung im Haushaltsbereich. Demzufolge sind gerin-
ge Antriebsleistungen notig, so dass in einfachster Weise Speichermedien, wie
.xf;spw. Akkumulator-Pakete zur Speisung des elektromotorischen Antriebes
ausreichen. Hierzu weisen die bekannten Geridte zumeist zwei unabhéngig
voneinander antreibbare Réder auf. Der durch das Gerét aufgenommene, bspw.
aufgesaugte Staub wird in einem geréteseitigen Staubsammelbehalter aufge-
fangen. Weiter ist bekannt, die Geriteteile, wie bspw. den Staubsammelbehélter
und die Antriebe mittels einer Abdeckhaube zu {iberfangen, um diese vor von

auflen angreifenden Kréften, insbesondere Stoffen zu schiitzen.

Im Hinblick auf den zuvor beschriebenen Stand der Technik wird eine techni-
sche Problematik der Erfindung darin gesehen, ein Bodenstaub-Aufsammel-
gerdt der in Rede stehenden Art insbesondere hinsichtlich des zu erzielenden

Reinigungsergebnisses zu verbessern.

Diese Problematik ist zundchst und im Wesentlichen dadurch gelost, dass der
Grundriss sich aus einem Kreisformabschnitt und einem, an einem Rechteck
orientierten Formabschnitt zusammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt in

Verfahrrichtung vorne ist. Zufolge dieser Ausgestaltung kann der Reinigungs

bereich - der Bereich, in welchem der zu reinigende Boden gekehrt oder abge-

saugt wird - bei gegeniiber einem kreisférmigen Grundriss mit gleichem Radius
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wie der Kreisformabschnitt der erfindungsgeméfien Grundrissausgestaltung
vergrofert werden, was zu einem verbesserten Reinigungsergebnis fiihrt. Des
Weiteren kann zufolge dieser erfindungsgeméfien Grundrissausgestaltung der
Reinigungsbereich nahe der in Verfahrrichtung vorderen Randkante angeord-
net werden, so dass eine Reinigung bis in Raumecken erreicht werden kann. Es
wird bevorzugt, dass der an einem Rechteck orientierte Formabschnitt verrun-
det oder zumindest in den Eckbereichen abgerundet ist, womit eine Verbesse-
rung der Beweglichkeit des autonom arbeitenden Gerétes erreicht wird. In einer
bevorzugten Ausgestaltung des Erfindungsgegenstandes ist vorgesehen, dass
das Gerdt eine um eine Horizontalachse drehbare Biirste aufweist und dass die
Biirste in dem Rechteckabschnitt des Grundrisses angeordnet ist. Diese Blirste
’1st tiber einen gesonderten Elektromotor antreibbar. Derikbar ist hierbei, die
Biirste zur Ausbildung eines reinen Kehrgerétes zu nutzen. Dariiber hinaus be-
steht jedoch auch die Moglichkeit diese elektromotorisch angetriebene Biirste in
einem Sauggerit zu integrieren, dies bei Anordnung der Biirste im Bereich des
Saugmundes. Um eine verbesserte Rand- und Eckreinigung zu erzielen, wird
weiter vorgeschlagen, dass das Geréat weiter zwei, orientiert an einer vertikalen
Achse umlaufende Kehrbiirsten aufweist. Diese sind zunéchst so positioniert,
dass deren Biirstenkorper innerhalb des Gerategrundrisses liegen, die Borsten
bzw. Borstenabschnitte hingegen iiber den Grundriss hinausragen. Hierbei
kommen bevorzugt weiche Borsten zum Einsatz, welche sich der Wand bzw.
Randkontur anpassen und nicht storend auf das Fahrverhalten bzw. Reaktions-
verhalten des Gerites einwirken. Weiter wird bevorzugt, dass die Kehrbiirsten
vorderen Eckbereichen des Rechteckabschnittes des Grundrisses zugeordnet
angeordnet sind und hierbei drehrichtungsmafig so eingestellt sind, dass die
Borsten den Schmutz vom Rand bzw. aus der Ecke in die Mitte - das heifst mit
Bezug auf die vordere Randkante des Gerétes von aufien nach innen - in Rich-
tung auf die um eine Horizontalachse drehende Biirste transportieren. Letztere

beférdert hiernach den Staub bzw. Schmutz in den Sammelbehalter. Durch
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Neigung der Drehachse einer Kehrbiirste in Verfahrtichtung wird das Kehrer-

gebnis weiter verbessert.

Weiter betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerét, vorzugsweise
selbsttitig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerdt mit einem elektromotori-
schen Antrieb, einem Staubsammelbehilter und einer Abdeckhaube, sowie ei-
ner Biirste, die aufgrund ihrer Drehung die Staubteile in einer bestimmten Wur-
frichtung in das Staubsammelbehélinis befordert, wobei zugeordnet zu der
Biirste eine an die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe vorgesehen ist.
Um ein Bodenstaub-Aufsammelgerét der in Rede stehenden Art verbessert
auszugestalten, wird vorgeschlagen, dass die Rampe in Wurfrichtung aus-
’;veichbar angeordnet ist. Zufolge dieser erfindungsgeméﬁen Ausgestaltung
liegt die einer Kehrschaufel gleichende Rampe auf allen bekannten Boden mit
verschiedenen Hohen bzw. unterschiedlichen Beschaffenheiten auf. Gleichzei-
tig ist durch die erfindungsgemifle Ausgestaltung erreicht, dass die Rampe sich
nicht an Hindernissen verhakt. Durch die ausweichbare Anordnung ist der
stindige Kontakt zum Boden gewéhrleistet, wobei weiter ein konfliktloses
Uberwinden von Hindernissen ermdglicht ist. Eine derartige Anordnung der
Rampe ist sowohl bei selbsttétig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgeréten
als auch bei Bodenstaub-Aufsammelgeriten wie Kehrgeréte, die handgefiihrt
sind, wobei weiter die Biirste mittels Reibung oder mittels Elektromotoren an-
getrieben wird, denkbar. So ist diese erfindungsgeméfie ausweichbare Anord-
nung der Rampe bei einem Reinigungsgerit geméfd der DE 44 14 683 A1 denk-

bar.

Die Erfindung betrifft des Weiteren ein selbsttétig verfahrbares Bodenstaub-
Aufsammelgerit mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammel-
behilter und einer Abdeckhaube. Um ein Aufsammelgerét der in Rede stehen-
den Art derart in vorteilhafter Weise weiterzubilden, dass eine verbesserte Rei-

nigung in Rand- und Eckbereichen erzielt wird, wird vorgeschlagen, dass das
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Gerat als Kehreinheit ausgebildet ist mit einer um eine Horizontalachse drehba-
ren Biirste, die von zwei, orientiert an einer Vertikalachse drehenden Kehrbiir-
sten beliefert wird. Bei den bekannten Ger#ten besteht grundsatzlich ein Kon-
flikt zwischen der Beweglichkeit des autonom arbeitenden Gerétes und der Fa-
higkeit in Ecken und an Kanten zu reinigen. Die erfindungsgemdte Losung be-
steht aus einer Anordnung von drei Biirsten, wobei zwei an einer Vertikalachse
orientiert drehbare Kehrbiisten den Schmutz aus Rand- und Eckbereichen in

Richtung auf die um eine Horizontalachse drehbare Biirste transportieren.

Auch betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerit nach den Merk-
malen des Oberbegriffs des Anspruchs 6, wobei die Abdeckhaube an den weite-
ren Geréteteilen mittels dezentral angeordneter Federn abgestiitzt ist. Diese
Haubenabfederung dient zum Einen zum Abfangen von, von auflen eingeleite-
ten Kréften, bspw. St6flen. Des Weiteren bieten diese Federn die Moglichkeit
eines Absenkens der Haube bei etwa vertikaler Beaufschlagung. So kann bspw.
die Abdeckhaube vollstindig gegen die Federkraft bis zum Fuboden absinken
und somit dufsere Belastungen vollstdndig auffangen. Die Geréte-Innenteile
bleiben unversehrt. Um eine verbesserte Halterung der Abdeckhaube an dem
Gerdtechassis zu erreichen, wird vorgeschlagen, dass drei Federn vorgehen
sind, welche weiter bevorzugt und bezogen auf den Grundriss des Geriite-
Umfangs gleich verteilt sind. Denkbar ist auch die Anordnung von vier Federn.
Zufolge dieser Ausgestaltung ist auch eine horizontale Verschiebung der Ab-
deckhaube bei Stéflen nach Hinderniskontakt erlaubt, wobei ein Sensor oder
Schalter ausgeldst wird, der die Stofirichtung anzeigt. Als besonders vorteilhaft
erweist sich zudem, dass durch die erfindungsgeméfie Anordnung der Federn
eine Horizontalverschiebung der Abdeckhaube unabhingig von der Einwirk-
hohe der die Abdeckhaube beaufschlagenden Kraft ermdglicht ist. Beztiglich
der Sensoren kénnen hierbei Bandschalter, Mikroschalter, Reed-Kontakt oder
auch Hall-Sensoren Anwendung finden. Es ist hier durch eine fehlerfreie Hin-

derniserkennung erreicht. Die ermittelte Stofsrichtung wird ausgewertet, wo-
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nach das autonome Gerit in seiner Verfahrrichtung korrigiert wird. Zufolge der
erfindungsgemafien Ausgestaltung konnen Hindernisse mit hoher Empfind-

lichkeit erkannt werden.

Des Weiteren betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerit nach den
Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruchs 6. Um ein Aufsammelgerat der in
Rede stehenden Art insbesondere hinsichtlich der Staubaufnahme verbessert
auszugestalten, wird eine, um eine Horizontalachse laufende Biirste vorge-
schlagen, die den aufgesammelten Staub in einen geritefesten Staubsammelbe-
hélter wirft. Zufolge dieser Ausgestaltung ist das Aufsammelgerét zunéchst als
Kehrgerat ausgebildet. Denkbar ist jedoch auch die weitere Anordnung eines,
/die Reinigung unterstiitzenden Sauggebldses. Die Biirste ist {iber einen Elek-
tromotor antreibbar und ragt mit ihren Borstenendabschnitten tiber die Bo-
denunterseite des Gerétes nach unten hinaus, wodurch eine kehrende Wirkung

auf den zu pflegenden Boden erreicht wird.

Weiter betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach den Merk-
malen des Oberbegriffs des Anspruches 6, wobei hier zur Erzielung eines ver-
besserten Reinigungsergebnisses vorgeschlagen wird, dass in einem Staubzu-
fithrkanal zu dem Staubsammelbehélter eine Staubdurchsatzkontrolle vorgese-
hen ist. Zufolge dieser Ausgestaltung wird die durch die Biirste vom Boden
aufgenommene und durch direkte Kraft-/Impulseinwirkung beschleunigte
Schmutzmenge erfasst. Der ermittelte Wert kann bspw. zur Anderung der

Verhaltensstrategie des selbsttétig verfahrbaren Aufsammelgeriéts fithren.

' Die Erfindung betrifft zudem ein Bodenstaub-Aufsammelgert nach den
Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches 6, wobei eine Abgrund- und/oder
Hinderniserkennung vorgesehen ist. Um hier ein verbessertes Bo-

denstaub—Au“fsamrhelgeréit der in Rede stehenden Art anzugeben, wird
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vorgeschlagen, dass zur Abgrund- und/oder Hinderniserkennung eine Infra-

rot-Lichtschranke dient.

Auch betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerét nach den
Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches 6, mit einem, das Bo-
denstaub-Aufsammelgerdt zusammen mit der Abdeckhaube vom Boden di-
stanzierenden Fahrwerk, wobei die Abdeckhaube bei Erreichen einer vorgege-
benen Belastung auf dem Boden aufsitzt. Um ein Bodenstaub-Aufsammelgerét
der in Rede stehenden Art dahingehend verbessert auszugestalten, dass bei
vergleichsweise geringer Bauhthe weiterhin die Abdeckhaube bei Erreichen
einer vorgegebenen Belastung auf dem Boden aufsetzen kann, wird vorge-
"gchlagen, dass das Fahrwerk relativ zu der Abdeckhaube federnd aufgehdngt
ist derart, dass die Feder im Sinne einer Verringerung des Abstandes der Ab-
deckhaube zu dem Boden bei Uberschreiten eines Schwellwertes anspricht. Die
Abdeckhaube ist hierbei bevorzugt gegeniiber dem Chassis des Aufsammelge-
rits in Vertikalrichtung nicht oder nur um einen gegeniiber der Bodenfreiheit
geringeren Betrag verlagerbar. Das Absenken der Abdeckhaube auf den Boden
erfolgt durch Einwiértsverlagerung des Fahrwerks in das Chassis bei Uber-

schreiten eines Feder-Schwellwertes.

Die vorgenannten erfindungsgeméfien Losungen sind sowohl fiir sich als Ein-
zellosungen wesentlich, jedoch dariiber hinaus auch miteinander kombinierbar.
Auch die nachstehend aufgefiihrten weiteren erfindungsgemafsen Vorschlage
zur Verbesserung eines Bodenstaub-Aufsammelgeréts sind jeweils fiir sich we-
sentlich als auch untereinander kombinierbar und dartiber hinaus mit jedem

einzelnen oder mehreren der vorgenannten Erfindungen kombinierbar.

So wird weiter vorgeschlagen, dass bei Erreichen des Schwellwertes die Ab-
deckhaube zufolge eines sofortigen Nachgebens der Feder zur Auflage auf den

Boden kommt. Diesbeziiglich kann eine Feder mit einer entsprechenden Fe-
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dercharakteristik zum Einsatz kommen, welche Federcharakteristik so ausge-
legt ist, dass bei Uberschreiten des vorbestimmten Schwellwertes schlagartig
das Fahrwerk einfihrt zufolge dessen die Abdeckhaube auf dem Boden zur
Auflage kommt. Alternativ kann die Feder auch eine Blattfeder sein, welche
aus einem profilierten -bombierten- Metall- bzw. Stahlblech geschnitten ist und
im Querschnitt eines sphérische Auswolbung aufweist, womit eine Knackfeder
gebildet ist, welche bei Grenzbelastung, d. h. bei Uberschreiten eines Schwell-
wertes schlagartig anspricht. Zufolge der durch die sphérische Wélbung vor-
gegebene Federcharakteristik ist eine Uberfallwirkung erzielt. Um bei einem
moglichst grofien Belastungszustandsbereich des Aufsammelgeréts den die
Biirste antreibendeﬁ Elektromotor samt Kraftiibersetzungseinrichtung vor
/‘fjberbeampruchung oder sogar Zerstorung zu schiitzen, sowie die Leistung des
Elektromotors konstant zu halten, wird vorgeschlagen, dass die Biirste an einer
Wippe hohenverénderbar gelagert ist. Zufolge dieser Ausgestaltung ist eine
Selbstentlastung bei erhthter Reibung erreicht. So wird bei erhShtem Wider-
stand an der Biirste diese entgegen der Schwerkraft entlastet. Bei weniger Wi-
derstand an der Biirste ist die Entlastung entsprechend geringer. Beziiglich
dieses erfindungsgemsfien Konzepts der Selbstentlastung bei erhohter Reibung
wird auf die DE 29 46 731 verwiesen, deren Inhalt hiermit vollinhaltlich in die
Offenbarung vorliegender Erfindung mit einbezogen wird, auch zu dem Zwek-
ke, Merkmale dieser Patentanmeldung in Anspriiche vorliegender Erfindung
mit einzubeziehen. In vorteilhafter Weise ist vorgesehen, dass bei einem Bo-
denstaub-Aufsammelgerdt mit zwei an einer Vertikalachse orientiert drehenden
Kehrbiirsten auch diese an der Wippe hohenverdnderbar angeordnet sind,
womit auch im Bereich dieser Eck-Kehrbiirsten das Konzept der Selbstentla-
stung greift. So ist bevorzugt, dass sowohl die Kehrbiirsten als auch die Biirste
an einer gemeinsamen Wippe gehaltert sind, wobei weiter die Achse des die
Biirste antreibenden Elektromotors horizontal angeordnet ist und mit einer
Drehachse der Wippe zusammenfillt. Bevorzugt liegt hierbei der Elektro.motor

in Verfahrrichtung des Aufsammelgeréts hinter den Biirsten.
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Weiter ist vorgesehen, dass Biirstenabschnitte der Kehrbiirsten iiber eine durch
die Abdeckhaube vorgegebene Randkontur des Gerétes hinausragen. So kann
eine Anordnung der Kehrbiirsten bei einer Abdeckhauben-Grundrissform, wel-
che von einer Kreisform abweicht, in den, in Verfahrrichtung vorderen Eckbe-
reichen angeordnet sein. Denkbar ist diesbeziiglich jedoch auch eine kreisrunde
Grundrissausgestaltung der Abdeckhaube. Wesentlich hierbei ist, dass zumin-
dest der Biirstenkorper innerhalb der Gerdtekontur liegt und nur die Borsten
bzw. Borstenabschnitte {iber diese Kontur hinausragen. Bei einer bevorzugten
Anordnung von weichen Borsten, welche sowohl seitlich als auch nach vorne
tiber den Grundriss des Gerétes hinausragen, werden Wendigkeit und Mobili-
A3t des autonomen Gerites nicht negativ beeintrédchtigt. Die tiber die Geréitekon-
tur hinausragenden Borstenabschnitte erfassen den Schmutz auflerhalb der Ge-
rétekontur und transportieren diesen in die Mitte in Richtung auf die um die
Horizontalachse drehbare Biirste, welch letztere bevorzugt den Bodenstaub in
einen gerétefesten Staubsammelbehélter wirft. Als besonderes vorteilhaft er-
weist sich diesbeziiglich, dass die Biirste und die Kehrbiirsten gemeinsam mit-
tels eines Elektromotors angetrieben werden. So kann zur Momenten-
Ubertragung ein Getriebe vorgesehen sein. Bevorzugt wird jedoch eine Ausge-
staltung, bei welcher der Elektromotor die Biirste antreibt und die Kehrbiirsten
mittels durch die Biirste angetriebener Transmissions-Riemen angetrieben wer-
den. Zufolge dessen ist eine Synchronisation der Kehrbiirsten und der Biirste
erreichbar. So ist weiter vorgesehen, dass die Kehrbiirsten mit einem
Verhéltnis zu der Biirste unterschiedlicher Drehzahl umlaufen. Bevorzugt
wird diesbeziiglich ein Ubersetzungsverhdlinis von Biirste auf Kehrbiirsten
von 3 bis 15 zu 1, wobei weiter der Abtrieb auf die Kehrbiirsten so gewéhlt ist,
dass diese gegensinnig um ihre Drehachsen umlaufen, so dass - bezogen auf
eine in Verfahrrichtung vordere Randkante des Gerites - die Kehrbiirsten von
auflen nach infien in die Mitte arbeiten. Um das Kehrergebnis in Ecken oder

Kanten, bspw. entlang von Fufleisten oder dergleichen, weiter zu verbessern,
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ist vorgesehen, dass die Drehachse einer Kehrbiirste in Verfahrrichtung geneigt

ist.

Um eine Anpassung der Biirste bei ungleichmé8igen Bodenbeldgen oder beim
Ubergang von einem Bodenbelag zu einem anderen Bodenbelag zu bieten, wird
vorgeschlagen, dass die Biirste in einem, um eine horizontale Achse bewegli-
chen Bodenteil aufgenommen ist. Zufolge dessen ist eine Hohenanpassung der
Biirste mitsamt dem zugeordneten Bodenteil erreichbar. Es ist somit stets eine
optimale Anpassung der Biirstenhthe an die Gegebenheiten erzielt. Zudem
wird vorgeschlagen, dass das Bodenteil eine gegeniiber dem Bodenteil nach

unten vorragende Rampe aufweist, welche kehrblechartig die durch die Birste

abgeworfenen Schmutz- und Staubpartikel in den Staubsammelbehalter leitet.
Als besonders vorteilhaft erweist sich hierbei, dass die Rampe zu der Biirste hin
aus dem Bodenteil auswéchst. Eine optimale Anpassung und somit ein verbes-
sertes Reinigungsergebnis wird des Weiteren dadurch erreicht, dass die Rampe
relativ zu dem Bodenteil beweglich ist, so dass sich diese je nach Gegebenheiten
mehr oder weniger aus dem Bodenteil heraus- oder zurlickverlagert. Als be-
sonders vorteilhaft erweist sich eine Ausgestaltung, bei welcher die Rampe zu-
sdtzlich oder alternativ relativ zu der Biirste beweglich ist. Auch ist vorgesehen,
dass die Rampe in Verfahrrichtung gesehen hinter der Biirste angeordnet ist, so
dass die entgegen der Verfahrrichtung nach hinten abgeworfenen Partikel tiber
die Rampe in den Staubsammelbehélter gelangen. Die erwéhnte in Wurfrich-
tung ausweichbare Anordnung der Rampe kann dadurch geldst sein, dass die
Rampe mehrteilig gebildet teleskopartig oder lamellenartig in Wurfrichtung
zusammengeschoben bzw. entgegen der Wurfrichtung, bspw. federunterstiitzt,
ausgezogen wird. Vorgeschlagen wird diesbeztiglich weiter, dass die Rampe
um eine Drehachse verschwenkbar ist, wobei sich als besonders vorteilhaft er-
weist, wenn die Drehachse der Rampe mit einer Biirstenachse zusammenfallt.
Die Rampe wird somit im vorderen Bereich derselben auf einer definierten

Bahn gefiihrt, wodurch eine Kollision mit der Biirstes ausgeschlossen ist. Be-
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vorzugt wird diesbeziiglich weiter, dass die Rampe gegen Federkraft aus-
weichbar ist. Die Feder der Rampe kann hierbei in die Rampenfléche integriert
angeordnet sein, wobei beziiglich einer bevorzugten Ausgestaltung vorge-
schlagen wird, dass die Rampe jedenfalls in ihrem federbaren Teil aus einem
folienartig diinnen Bandelement gebildet ist. Letzteres kann ein folienartig
diinnes Metallelement sein. Bevorzugt wird jedoch, dass das Bandelement eine
Kunststofffolie mit flexiblen Eigenschaften ist. Dieses federbare Bandelement
driickt die freie, den zu pflegenden Boden kontaktierende Schaufelkante in der
Art einer vorgespannten Biegefeder in Richtung der Biirste nach vorne. Im
vorderen Randbereich ist das Bandelement bevorzugt seitlich an Gleitschuhen
befestigt, die wiedérum drehbar um die Biirstenachse gelagert sind. Die freie
ff{ampenkante ist bevorzugt eine verschleifSresistente Metall- oder Kunst-
stoffkante. Bei einer Ausbildung des Bandelementes aus Kunststofffolie weist
diese eine Dicke von 0,5 bis 1,5 mm auf. Fghrt das Aufsammelgerét im Betrieb
tiber einen Teppich- oder Hartboden, so driickt die Kunststofffolie die Schau-
felkante der Rampe immer mit leichtem Druck bedingt durch die Vorspannung
auf den Boden. Bei hohen Teppichen taucht die Rampe weit ein, wodurch die
Gleitschuhe weit nach hinten gedreht werden. Die Anpresskraft ist in diesem
Fall maximal. Bei Hartbdden taucht die Rampe weniger weit ein, womit die
Gleitschuhe entsprechend wenig nach hinten gedreht werden. Die Anpress-
kraft ist in diesem Fall geringer. Die Rampe ist so ausgelegt, dass sie auch bis
zu 4 mm in Vertiefungen eintauchen kann, ohne darin héngen zu bleiben. In
einer Weiterbildung des Erfindungsgegenstandes ist vorgesehen, dass die
Staubdurchsatzkontrolle aus einer Infrarot-Lichtschranke besteht. Diese ist im
Bereich des zu dem Staubsammelbehilter fithrenden Staubzufiihrkanals ange-
ordnet und zghlt innerhalb eines vorgegebenen Zeitfensters von 0,5 bis
2 Sekunden die, die Lichtschranke passierenden Staubpartikel. Das MefSergeb-
nis kann zur Anderung der Verhaltensstrategie des selbsttétig verfahrbaren
Bodenstaub-Sammelgeréts fithren. So ist vorgesehen, dass ein ermittelter hoher

Staubdurchsatz im Sinne eines wiederholten Abfahrens der den erhthten
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Staubdurchsatz erbracht habenden Fahrtstrecke ausgewertet wird. Ein erhoh-
ter Staubdurchsatz ist mit einem erhdhten Verschmutzungsgrad des in diesem
Moment abgefahrenen Bodenbereichs verbunden. Uber die MeSauswertung
wird das Aufsammelgerét veranlasst, diesen zuvor bereits gekehrten Bereich
nochmals abzufahren. Um den Elektromotor der Biirste bspw. bei einem Blok-
kieren oder einer Uberlastung der Biirste zu schiitzen, ist weiter vorgesehen,
dass der Motorstrom des die Biirste antreibenden Elektromotors zur Auswer-
tung herangezogen ist und dass in Abhéngigkeit des Motorstroms eine Ande-
rung der Verfahrroutine des Bodenstaub-Aufsammelgerats erfolgt. In einfach-
ster Weise ist eine ["Jberschrei‘cung des Motorstroms durch Uberwachung der
Sparmung detektlerbar Fin Uberlastbetrieb des Elektromotors kann durch
Jzwei Zustande ausgeldst werden. Zum einen blockiert die Biirste vollig und
zum anderen wird sie mechanisch stark belastet. Die vollige Blockierung kann
abgefangen werden, indem bei einer Erthohung des Motorstroms um einen gro-
fen Wert die Biirste nach einer vorgegebenen -kurzen- Zeit abgeschaltet wird.
Bei einer starken mechanischen Beanspruchung wird die Biirste ausgeschaltet,
wenn der Strom eine vorgegebene Zeit lang iber einem erhohten Grenzwert
liegt. Bei beiden Losungen wird die Uberlastung des Elektromotors verhindert.
Da der Einschaltstrom des Elektromotors deutlich iiber den Grenzwerten liegt,
wird die Uberwachung beim Einschalten des Elektromotors unterbunden.
Wickelt die Biirste bspw. Fransen oder ein Kabel auf, so wird dieser Zustand
iiber den Motorstrom erkannt, wonach das Bodenstaub-Aufsammelgerét ge-
eignet auf diese Situation reagiert, um die Blockierung aufzuheben. Dies wird
bspw. dadurch geldst, dass bei unzuléssig erhthtem Motorstrom ein Zurtick-
fahren des Bodenstaub-Aufsammelgerits erfolgt. Hierbei erfolgt bevorzugt
auch eine Drehung der Biirste in der der {iblichen Bearbeitungsrichtung entge-
gengesetzter Drehrichtung, womit aufgewickelte Fransen oder Kabel wieder
freigegeben werden konnen. Sofern dies nicht gelingt und die Biirste mit auf-
gewickeltem Kabel oder Fransen wieder einschaltet, wird dies tiber die vorge-

sehene Elektronik schnell erkannt, um hiernach die Kraft an der Biirste so ge-
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ring wie moglich zu halten, um ein weiteres Verklemmen zu verhindern. Hier-
fiir wird zusétzlich der Einschaltstrom des Motors tiberwacht. Aus diesem
Grund teilt sich die Uberwachung in zwei Teile, das Einschalten und den Be-
trieb. Der Einschaltstrom ist in beiden Situationen -Biirste blockiert oder ist
frei- bis zu einem bestimmten Zeitpunkt gleich. Demnach muss als erstes dieser
Zeitpunkt bestimmt werden. Ein einzelner MefSwert ist aber aufgrund von
Schwankungen des Stroms als Entscheidungsgrundlage ungeeignet, weshalb
eine Summenbildung {iber einen bestimmten Zeitraum, der so kurz wie mog-
lich gehalten ist, bevorzugt wird. Das Ergebnis ist eine Uberwachung des An-
laufstroms. So ist vorgesehen, dass zunéchst die Biirste eingeschaltet wird und
hiernach bspw. 45 Millisekunden abgewartet wird. Hiernach wird fiir bspw.

2 Millisekunden die Summe des Stroms mit vorgegebeﬁer Abtastfrequenz ge-
bildet und das Ergebnis mit einem Grenzwert verglichen. Die Summenbildung
und der Vergleich dauern ca. 6 Millisekunden. Demnach dauert die gesamte
Uberwachung ca. 31 Millisekunden. Da ein Relais, welches die Biirste schaltet,
eine Einschaltverzdgerung von ca. 10 Millisekunden und eine Ausschaltverzo-
gerung von ca. 5 Millisekunden besitzt, ist die Biirste wéhrend dieses Vorgan-
ges fiir ca. 20 Millisekunden eingeschaltet. Davon 10 Millisekunden wéhrend
der Uberwachung und 5 Millisekunden aufgrund der Ausschaltverzdgerung
des Relais. Vorgeschlagen wird diesbeziiglich weiter, dass beginnend mit ei-
nem Schwellwert des erfassten Motorstroms ein Zeitfenster ausgeldst wird, in-
nerhalb dessen eine weitere Erhdhung des Motorstroms als Ausloseereignis fiir

ein Zuriickfahren des Bodenstaub-Aufsammelgerits herangezogen wird.

Zudem betrifft die Frfindung eine Kombination eines selbsttétig verfahrbaren
Bodenstaub-Aufsammelgerétes mit einem elektromotorischen Antrieb, einem
Staubsammelbehilter und einer Abdeckhaube, und einer Basisstation, welche
mit dem Aufsammelgerét nach dem Sender-/Empfanger-Prinzip gekoppelt ist.
Um eine Kombination der in Rede stehenden Art in vorteilhafter Weise zu ver-

bessern, wird vorgeschlagen, dass die Basisstation einen gesondert verwendba-
VGN 265 098 24158N1DE  mue/pau/g 6. September 2002




WO 03/024292 PCT/EP02/10302

13

ren Staubsauger aufweist und dass das Aufsammelgerét als Kehrgerét ausge-
bildet ist. Die Basisstation weist somit neben der tiblichen Funktion als Park-
platz und Ladestation fiir das autonom arbeitende Bodenstaub-Aufsam-
melgerét auch eine Entleerungsstation auf, wozu mittels des an der Basisstation
vorgesehenen Staubsaugers der Staubsammelbehélter des als Kehrgerét ausge-
bildeten Aufsammelgerétes ausgesaugt wird. Denkbar ist hierbei eine Losung,
bei welcher der Staubsauger der Basisstation in einem Stand-By-Betrieb ver-
weilt und das lediglich kehrende Arbeiten verrichtende Aufsammelgerét beim
Andocken an die Basisstation einen Kontakt zur Inbetriebnahme des Staubsau-
gers auslost. Als besonders vorteilhaft erweist es sich, wenn der Staubsauger
ein tiblicher Haushéltsstaubsauger ist, welcher gegebenenfalls tiber entspre-
/chend ausgeformte Adapter mit der Basisstation gekopf;elt wird, so dass dieser
Staubsauger auch in tiblicher Weise zur Boden- oder Uberbodenreinigung ge-
nutzt werden kann. Das Bodenstaub-Aufsammelgerét kann alternativ oder
auch kombinativ hierzu eine Schnittstelle zum direkten Absaugen ohne Basis-
station aufweisen. Um sicherzustellen, dass das autonom arbeitende Aufsam-
melgerit sicher die Basisstation erreicht, dient letztere als Landmarke. Diesbe-
ztiglich sind Losungen bekannt, bei welchen eine Landmarke ein Signal, wel-
ches vom autonomen Gerét empfangen und ausgewertet werden kann, sendet.
Diesbeziiglich sind optische Landmarken, welche mit Infrarot-Licht, Laser oder
sichtbarem Licht arbeiten, und Ultraschall-Landmarken bekannt. Beide Losun-
gen haben den Nachteil, dass das Signal der Landmarke von Hindernissen, wie
Winde, Gegenstinde usw., abgeschattet wird. Somit kann die Basisstation nur
dann sicher angefahren werden, wenn ein direkter geradliniger Kontakt zum
autonomen Gerit besteht. Erfindungsgeméfs ist eine Landmarke vorgesehen,
welche mittels eines Senders elektromagnetische Wellen aussendet. Die mit Hil-
fe eines Schwingkreises erzeugten und durch eine Antenne gesendeten Wellen
durchdringen die meisten Hindernisse und sind somit weitestgehend sicher vor
Abschattung. Da die elektromagnetischen Feldlinien, die dem autonomen Gerat

zur Orientierung dienen sollen, tiber keinen linearen Verlauf verfiigen, muss
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das autonome Gerét seine Verhaltensweise an der Form des Feldes ausrichten.
Mit Hilfe einer Kombination aus leistungsfahiger Landmarke und sinnvoller,
jedoch einfacher Verhaltensweise wird das autonome Gerét in die Lage ver-
setzt, die Basisstation auch dann zu finden, wenn Hindernisse den direkten
Weg versperren. Das autonome Gerét besitzt hierzu eine oder zwei Empfangs-
antennen mit deren Hilfe die Ausrichtung der magnetischen Feldlinien ermit-
telt werden kann. Das autonome Gerit orientiert sich beim Zuriickfahren zur
Basisstation, die den Sender enthilt, an den Feldlinien in dem das Gerit entwe-
der den Feldlinien folgt - fahren in Richtung des stérksten Signals -, senkrecht
zu diesen fahrt oder eine gemischte Strategie einsetzt. Trifft das autonome Ge-
rét auf ein Hinderﬁis, greift eine sensorunterstiitzte Verhaltensstrategie, die das
“Umfahren des Hindernisses ermdglicht. AnschliefSend wird der Weg zur Basis-

station fortgesetzt.

Die Erfindung betrifft weiterhin eine Kombination nach den Merkmalen des
Oberbegriffs des Anspruchs 40. Um eine Kombination der in Rede stehenden
Art in vorteilhafter Weise zu verbessern, wird vorgeschlagen, dass die
Basisstation als Raumluftreinigungsgerdt mit einer Andockkupplung fiir
das Bodenstaub-Aufsammelgerdt ausgebildet ist. Ein derartiges, mit einem
gesondert verwendbaren Staubsauger kuppelbares Raumluftreinigungsgerat
ist aus der DE 4414 871 Al bekannt. Der Inhalt dieser Patentanmeldung
wird hiermit vollinhaltlich in die Offenbarung vorliegender Erfindung mit
einbezogen, auch zu dem Zweck, Merkmale der Patentanmeldung in An-
spriiche vorliegender Erfindung mit einzubeziehen. Dieses ist nunmehr
erfindungsgeméfs kombiniert mit einer Andockkupplung fiir das Bo-
denstaub-Aufsammelgerdt derart, dass die so gebildete Basisstation als
Parkplatz fiir das Bodenstaub-Aufsammelgerédt und dariiber hinaus auch
als Entleerungsstation fiir dieses dient. Zufolge dieser erfindungsgemsifien
Ausgestaltung kann die Basisstation zumindest bei in Betrieb befindlichem Bo-

denstaub-Aufsammelgerit als Raumluftreinigungsgerét arbeiten. Denkbar ist
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auch, die Raumluftreinigungsaktivitdt der Basisstation auch wéhrend des La-
devorganges des Bodenstaub-Aufsammelgeréts beizubehalten. Weiter denkbar
ist auch eine Kombination, bei welcher die Basisstation einen Kontakt aufweist,
welcher beaufschlagt durch das Bodenstaub-Aufsammelgerat in dessen Park-
stellung des Absaugen des aufgesammelten Schmutzes durch den gesonderten
Staubsauger bewirkt und bei Nichtbeaufschlagung des Kontaktes die Raumluf-
treinigung aktiviert. Diesbeziiglich kann weiter vorgesehen sein, dass die Ba-
sisstation weiter eine oder mehrere Andockkupplungen fiir weitere Geréte,
bspw. im Sinne einer Ladestation, aufweist. Zufolge dieser Ausgestaltung kann

die Basisstation auch als Ladestation fiir bspw. Handakku-Sauggeréte dienen.

/Auch betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Betreiben eines selbsttétig ver-
fahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgeréts nach den Merkmalen des Oberbegriffs
des Anspruches 6. Um hier ein Verfahren der in Rede stehenden Art anzuge-
ben, welches hinsichtlich des Reinigungsergebnisses verbessert ausgebildet ist,
wird vorgeschlagen, dass ein einer jeweiligen Verfahrstrecke zugeordneter
Staubanfall ausgewertet wird und dass in Abhéngigkeit von einem vorgegebe-
nen Schwellwert die einem erhdhten Staubanfall zugeordnete Verfahrstrecke
noch einmal abgefahren wird. Hierbei wird mittels einer bevorzugt in Form
einer Infrarot-Lichtschranke ausgebildeten Staubdurchsatzkontrolle, welche
in einem zu dem Staubsammelbehélter fiihrenden Staubzufiihrkanal ange-
ordnet ist, die passierenden Staubpartikel gez&hlt. Dabei wird die Lichtschran-
ke unterbrochen, d. h. der Infrarot-Lichtstrahl wird abgeschattet, so dass beim
Empfénger kein Licht ankommt und ein Signal erzeugt wird. Die Einzel-
signale werden in einem Mikroprozessor iiber eine vorgegebene Zeit von
bspw. 0,5 bis 2 Sekunden, bevorzugt 1 Sekunde gez&hlt. Die ermittelte Zahl
der Ereignisse wird mit einem gesetzten Grenzwert verglichen und bei Uber-
schreiten wird ein angepasstes Schmutzverhalten des selbsttétig verfahrbaren
Bodenstaub-Aufsammelgerétes gesteuert, so bevorzugt durch mehrfaches Be-

fahren der Flache oder auch Abfahren eines Fichers oder shnlicher Muster, um
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den stark verschmutzten Bereich zufriedenstellend zu reinigen. Ziel ist die in-
tensive Reinigung der als stérker verschmutzt erkannten Fldche. Das angepass-
te Schmutzverhalten bzw. die angepasste Verfahrroutine wird abgebrochen,
sobald bei der kontinuierlichen Messung keine erthshten Werte mehr ermittelt

werden.

Schliefslich betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Riickfahrverhalten eines
selbsttitig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgeréts nach den Merkmalen
des Oberbegriffs des Anspruchs 6, wobei das Bodenstaub-Aufsammelgerét iiber
Stof3- und/ oder Abstandssensoren verfiigt und das Riickfahrverhalten auf ei-
nem vorprogramrﬂierten Ablauf beruht, wobei dartiber hinaus die Orienﬁerung
~anhand eines von einer Basisstation aufgebauten elektromagnetischen Feldes
erfolgt. Das Verfahrverhalten des selbsttétig verfahrbaren Bo-
denstaub-Aufsammelgerits unterscheidet sich von der iiblichen Verhaltensstra-
tegie zum Verfahren einer bekannten Fldche. Bei letzterer wird ein Pseudozu-
fallsverhalten bevorzugt. Hierbei werden fiir jeden der bevorzugt drei Stof3-
und/oder Abstandssensoren im Frontbereich mittels Simulation optimierte
Drehwinkel berechnet. Diese bestehen aus einem fixen Anteil von bspw. 60°
und einem Winkelbereich von bspw. +/-10° um den fixen Winkelbetrag her-
um, aus dem im Betrieb ein Zufallswinkel berechnet wird. Bei dem Riickfahr-
verhalten hingegen wird bevorzugt, dass zunéchst eine Auswertung des elek-
tromagnetischen Feldes durch das Bodenstaub-Aufsammelgerit, etwa durch
eine 360°-Drehung des Bodenstaub-Aufsammelgeréts erfolgt und sodann orien-
tiert an den erfassten Minimawerten und ausgerichtet an einem der beiden Mi-
nimawerte ein Verfahren tiber eine vorbestimmte Strecke erfolgt, wonach die
vorgenannten Schritte wiederholt werden. Hierzu ist bspw. die Antenne auf
dem Bodenstaub-Aufsammelgerét quer und an der Basisstation ldngs angeord-
net, wobei jedoch auch andere Anordnungen denkbar sind. Die Drehbewe-
gungen konnen kontinuierlich oder auch schrittweise sein. Nach einem Aus-

messen der Maxima und Minima durch 360°-Drehung werden die Maximawer-
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te gespeichert. Hiernach erfolgt eine Entscheidung iiber eine Messbereichsum-
schaltung und eine Ausrichtung an einem der beiden Minima. Nach einem
Fahren einer Strecke von bspw. 20 bis 60 cm, erfolgt ein erneutes Messen durch
360°-Drehung und der Erfassung weiterer Maximawerte. So ist weiter vorge-
sehen, dass im Falle einer wiederholten Messung durch eine 360°-Drehung eine
grofiere maximale Feldstérke als bei der vorhergehenden Messroutine ermittelt
wird, eine Drehung in Richtung des entgegengesetzten Minimums erfolgt. Ist
demnach der zuerst ermittelte Maximawert grofSer als der zweite Maximawert,
so ist die falsche Richtung gewdhlt, was als Reaktion die Drehung entgegenge-
setzt der zuvor gewdhlten Richtung zur Folge hat. Ist hingegen der zuerst ge-
messene Maximawért kleiner als der zweite Maximawert, so hat sich das Gerat
An die richtige Richtung bewegt. Die Fahrt wird fortgesetzt. Ein Stofs oder opti-
sche Hinderniserkennung fithrt zum Modus Hindernisverhalten. Diesbeziig-
lich wird vorgeschlagen, dass in dem Fall, dass das Gerét auf ein Hindernis
trifft, zundchst ein Zurtickverfahren erfolgt, daraufhin ein Verschwenken um
einen gewdhlten Winkel oder einen Zufallswinkel in einer bestimmten Dreh-
richtung, wieder ein Vorwiértsfahren und Wiederholung der vorgenannten
Schritte erfolgt, bis kein Hinderniskontakt mehr vorliegt. Dementsprechend
erfolgt nach einem kurzen Zurticksetzen eine kleine Drehung weg vom Hin-
dernis, wobei die Drehwinkel gespeichert und summiert werden. Weiter wer-
den auch die Stofereignisse gezahlt. Hiernach erfolgt die Fahrt des Gerits
vorwirts {iber eine vorgegebene Strecke von bspw. 20 bis 60 cm oder gegebe-
nenfalls bis zu einem weiteren Hinderniskontakt. Auch ist vorgesehen, dass
abhéngig von einer vorbestimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem
Zurtlickfahren eine Drehung um einen Zufallswinkel vorgenommen wird. Falls
die Anzahl der gezéhlten Hinderniskontakte (St6f3e) einen Grenzwert iiber-
schreitet bzw. wenn der Gesamtdrehwinkel einen Grenzwert iiberschreitet,
bricht das autonom arbeitende Gerat durch Drehung um einen zufilligen Win-
kel aus dem angepassten Verhalten bei Hinderniskontakt aus. Diesbeziiglich

wird weiter vorgeschlagen, dass abhidngig von einer vorbestimmten Anzahl
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von Hinderniskontakten nach dem Zuriickfahren eine Neuorientierung an dem
elektromagnetischen Feld vorgenommen wird. Weiter ist vorgesehen, dass
nach erfolgreichem Umfahren eines Hindernisses eine Riickdrehung um den
zum Umfahren des Hindernisses erforderlichen Winkelbetrag durchgefiihrt
wird. Dementsprechend erfolgt eine Drehung in Gegenrichtung entsprechend
des Gesamtdrehwinkels, wonach der Zahler fiir Winkel- und Stof8ereignisse auf
Null gesetzt wird. Hiernach erfolgt eine Feinausrichtung am elektromagneti-
schen Feld und Fortsetzung der Fahrt. Die Lange der Fahrstrecke ist dem Mefs-
bereich angepasst. So ist vorgesehen, dass mit zunehmender Annéherung an
die Basisstation die vorgenommene Verfahrstrecke kiirzer gesetzt wird. Je
mehr sich das Aufsémmelgeréit der Basisstation nahert, desto stirker wird das
/é’»ignal, was in kiirzere Fahrstrecken umgesetzt wird. Als vorteilhaft erweist
sich weiter, dass jedenfalls im Hinblick auf kleinere Richtungsédnderungen auch
wihrend des Verfahrens eine Ausrichtung an die Feldstdrke vorgenommen
wird. So ist auch ein Drehen der Fahrtrichtung auch bei gleichzeitiger Vor-
wirtsfahrt moglich. Es erfolgt ein wiederholtes Ausrichten bis sich das Bo-
denstaub-Aufsammelgerit unmittelbar vor der Basisstation befindet. Hiernach
kann eine Drehung um 180° erfolgen, wonach abschliefend mittels Riickwérts-
fahrt das Andocken an die Basisstation erfolgt. Hierbei wird ein Endschalter
oder Kontakt zu einem Ladestecker betétigt zum Aufladen des Aufsammelge-
rites und gegebenenfalls zur Entleerung desselben. Denkbar ist auch, dass das
Aufsammelgerat 1 vorwiérts, d. h. in iiblicher Verfahrrichtung auf die Basissta-

tion fahrt.

Die Hindernis-Erkennung kann tiber Kontakt, Infrarot-Schaltsensoren, Ultra-
schall-Sensoren usw. vorgenommen sein. Diese Sensoren sind bevorzugt in Ver-
fahrrichtung im vorderen Bereich des Gerites angeordnet, wobei eine Unter-
scheidung nach vorne rechts und vorne links vorgenommen werden kann, wo-
durch das Bewegungs-Management beeinflusst wird. Es ist auch eine Anord-

nung der Sensoren im Heckbereich des Gerétes moglich. Grundsétzlich gilt bei
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einer Kollision, dass zunéchst zuriickgefahren und das Gerit gedreht wird und

hiernach dieses in eine neue Richtung fihrt. Im Zuge des Zurtickfahrens und

des Drehens sind bevorzugt die elektromotorisch angetriebenen Biirsten zur

Energieeinsparung ausgeschaltet. Des Weiteren weist das autonome Gerét ein

Stiitzrad auf, welches in Verfahrrichtung im hinteren Bereich des Gerétes ange-

ordnet sein kann. Es sind jedoch auch Lsungen denkbar, dieses Stiitzrad im

vorderen Bereich, gegebenenfalls zwischen den Kehrbiirsten anzuordnen. Bei

dieser Ausgestaltung ist einer unbestimmten Vierpunkt-Auflage entgegenge-

wirkt, also der Gefahr, dass ein Antriebsrad den Kontakt zum Boden verliert.

Auch das Hochfahren einer leichten Rampe ist hierdurch ermoglicht.

“Nachstehend ist die Erfindung anhand der beigefiigten Zeichnungen, welche

lediglich mehrere Ausfithrungsbeispiele darstellen, ndher erldutert. Es zeigt:

Fig. 1

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4

Fig. 6

eine perspektivische Darstellung eines Bodenstaub-
Aufsammelgerites mit Kehrbiirsten, eine erste Ausfiihrungsform be-
treffend;

eine perspektivische Unteransicht hierzu;

eine partiell aufgebrochene, perspektivische Darstellung des Gerétes;

eine schematische Detaildarstellung einer Kehrbiirste, bei seitlicher

Betrachtung;

eine weitere schematische Detaildarstellung einer Kehrbiirste in

Draufsicht;

die Draufsicht auf ein Aufsammelgerit in einer zweiten Aus-
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Fig. 7

Fig. 8

Fig. 9
fig. 10
Fig. 11
Fig. 12
Fig. 13
Fig. 14

Fig. 15

Fig. 16
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fiihrungsform;

eine partiell aufgebrochene, perspektivische Darstellung eines

Aufsammelgerétes in einer dritten Ausfithrungsform;
die Draufsicht hierzu;

eine partiell geschnittene Detaildarstellung eines Abfederungsberei-

ches einer Abdeckhaube des Gerétes;

eine der Fig. 9 entsprechende Darstellung, jedoch bei Vertikalbe-
lastung der Abdeckhaube;

eine weitere der Fig. 9 entsprechende Darstellung, jedoch bei seit-

licher Belastung der Abdeckhaube;

eine perspektivische Darstellung eines Aufsammelgerétes in einer

weiteren Ausfiithrungsform;

eine der Fig. 12 entsprechende Darstellung, jedoch nach Abnahme
der Abdeckhaube;

eine perspektivische Unteransicht des Aufsammelgerites geméfs der

Ausfiithrungsform in Fig. 12;
einen Léangsschnitt durch das Aufsammelgerét;

eine schematische Darstellung einer Basisstation zum Laden und

Enitleeren des Aufsammelgerétes und
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Fig. 17

Fig.18

Fig. 19

"‘i:ig. 20

Fig. 21

Fig. 22

Fig. 23

Fig. 24

Fig. 25
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eine Prinzipdarstellung zur Erlduterung des selbstindigen Auf-
findens der Basisstation, durch von letzterer ausgesendeter elek-

tromagnetischer Wellen;

eine der Fig. 14 entsprechende perspektivische Unteransicht des

Aufsammelgerdts gemif einer weiteren Ausfithrungsformy

einen schematischen Langsschnitt durch das Aufsammelgerét, eine

weitere Ausfithrungsform betreffend;

die Herausvergroferung des Bereiches XX in Fig. 19;

eine schematische Schnittdarstellung, den Bereich des Fahrwerks in

einer weiteren Ausfithrungsformy

eine der Fig. 21 entsprechende Darstellung, jedoch bei aus dem

Normalbetrieb herausverlagertem Fahrwerk;

den vergroferten Schnitt geméf3 der Linie XXIII-XXIII in Fig. 21;

eine schematische Darstellung der Verhaltensstrategie des Aufsam-

melgerédtes beim Riickfahren zur Basisstation;

eine der Fig. 24 entsprechende Darstellung, jedoch das Riickfahrver-

halten bei Hinderniserkennung betreffend.

Dargestellt und beschrieben ist zun4chst mit Bezug zu den Fig. 1 bis 3 ein

selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerét 1 mit einem Chassis 2

und einer das Chassis 2 tiberdeckenden Abdeckhaube 3.
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Wie insbesondere aus den Darstellungen in den Figuren 1 und 2 zu erkennen,
weist das Gerét 1 einen von einer Kreisform abweichenden Grundriss auf. So
setzt sich der Grundriss sich aus einem halbkreisformigen Kreisformabschnitt 4
und einem hieran anschliefSenden, an einem Rechteck orientierten Formab-
schnitt 5 zusammen, wobei der Rechteckabschnitt 5 in Verfahrrichtung r des

Gerites 1 vorne ausgeformt ist.

Der Rechteckabschnitt 5 ist im Grundriss insbesondere in den Eckbereichen 6
verrundet. Auch die - in Verfahrrichtung r betrachtete - Kontur der, die Eckbe-
reiche 6 verbindenden Stirnrandfl&che 7 ist konvex ausgeformt. Dariiber hinaus
“éind auch die seitlichen Ubergangsbereiche zwischen den Eckabschnitten 6 und
dem Kreisformabschnitt 4 konkav verrundet, so dass sich hier eine leichte tail-

lenartige Binziehung des Grundrisses ergibt.

Die zuvor beschriebene Grundrissausgestaltung bezieht sich sowohl auf die
Ausformung des Gerdtebodens 8 als auch auf die Auflenkontur der chassissei-
tigen, das Chassis 2 {iberfangenden und den Gerdteboden 8 umfassenden Ab-
deckhaube 3.

Das autonom arbeitende Aufsammelgerét 1 ist als Kehrgerét ausgebildet, wozu
eine um eine Horizontalachse x drehbare Biirste 9 vorgesehen ist, welche in
dem dargestellten Ausfithrungsbeispiel im Bereich des Rechteckabschnittes 5
angeordnet ist. Der Antrieb der Blirste 9 erfolgt tiber einen Elektromotor 10,
welcher von einem, im riickwartigen Kreisformabschnitt 4 angeordneten Ak-

kumulator-Paket 11 gespeist wird.

Im Bereich der Biirste 9 ist der Gerdteboden 8 mit einem fensterartigen Aus-
schnitt 12 versehen, durch welchen die Borsten 13 der Biirste 9 {iber die Unter-

seite des Gerétebodens 8 zur kehrenden Reinigung des zu pflegenden Fuf3bo-
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dens vorragen. Die Biirste 9 weist mdanderformig angeordnete Borstenreihen
auf, wobei die Anordnung dieser Reihen weiter so gewahlt ist, dass - bezogen
auf die Horizontalachse x - ein Kehren von aufien nach innen und - in Verfahr-

richtung r betrachtet - von vorne nach hinten erfolgt.

Der mittels der Biirste 9 aufgesammelte Bodenstaub wird in einen riickwérti-
gen, im Bereich des Kreisformabschnittes 4 gerétefest auf dem Chassis 2 ange-
ordneten Staubsammelbehélter 14 geworfen. Zur Entleerung dieses Behalters 14
ist gerdteunterseitig im Bereich des Bodens 8 eine 6ffenbare Klappe 15 vorgese-

hen.

“Das Aufsammelgerdt 1 weist zudem zwei, teilweise den Gerédteboden 8 durch-
setzende Verfahrrider 16 auf, wobei jedes Verfahrrad 16 {iber einen gesonder-
ten Elektromotor 17 angetrieben wird, womit neben dem tiblichen, geradlinigen
Verfahren des Gerdtes 1 auch ein Drehen bzw. Wenden desselben ermoglicht

ist.

Die Anordnung der Verfahrréder 16 ist weiter so gewahlt, dass diese nahe der
Randkante des Geratebodens 8 im Ubergangsbereich von Rechteckabschnitt 5

zu Kreisformabschnitt 4 positioniert sind.

Zudem ist im vorderen, der Stirnrandkante 7 zugeordneten Bereich mittig eine
Sttitzrolle 18 vorgesehen, womit eine Dreipunkt-Auflage des Gerétes 1 auf dem

Fufsboden 41 erreicht wird.

Zur Hinderniserkennung sind im Bereich der Stirnrandfldche 7 Sensoren 19
vorgesehen. Vorzugsweise werden hierbei drei Sensoren 19 so angeordnet, dass
ein mittiger Sensor 19 zur Erkennung von Frontalstdfsen und die zwei weiteren
Sensoren 19 in den Eckbereichen 6 zur Erkennung von Stof3en, die seitlich von

vorne auf das Gerat 1 einwirken dienen. Diesbeziiglich kénnen mechanisch
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wirksame Kontaktschalter aber auch Infrarot-Schaltsensoren oder Ultraschall-

Sensoren Verwendung finden. Bevorzugt kommen Mikroschalter zum Einsatz.

Das AnstofSen gegen ein Hindernis bewirkt eine leichte Verlagerung der, das
Chassis 2 iiberfangenden Abdeckhaube 3, welche Verlagerung durch den zuge-
ordneten Sensor 19 erfasst wird. Fin in einer - in den Darstellungen nur schema-
tisch angedeuteten - Logikeinheit 20 hinterlegtes Bewegungs-Management ver-
anlasst bei einer Hinderniserkennung das Zuriickfahren des Gerétes 1 und das
Drehen des Gerites 1 in eine neue Richtung. Das Zuriickfahren erfolgt hierbei
nur {iber einen kur;en Weg, so dass eine Kontrolle nach hinten, das heifst ent-
gegen der {iblichen Verfahrrichtung r, nicht notig ist. Das Drehen des Gerites 1
’érfolgt {iber die unterschiedliche Ansteuerung der Verfahrrader 16. Als beson-
ders vorteilhaft erweist sich hierbei, dass bei dem Zuriickfahren und dem Dre-
hen der Elektromotor 10 fitr die Biirste 9 zur Energieeinsparung ausgeschaltet

wird.

Zur Erkennung von Stufen oder dergleichen ist das Aufsammelgerét 1 des Wei-
teren mit Ultraschall-Sensoren 21 versehen, welche in dem dargestellten Aus-
fithrungsbeispiel seitlich des fensterartigen Ausschnittes 12 des Geritebodens 8,
nach unten in Richtung auf den Fuboden 41 gerichtet angeordnet sind. We-
sentlich hierbei ist, dass die Ultraschall-Sensoren 21 in Verfahrrichtung r vor
einem Schwerpunkt des Gerites 1 liegen. Mittels dieser Ultraschall-Sensoren 21
wird im Zuge des Verfahrens der Fu$boden 41 abgetastet. Beztiglich der An-
ordnung und der Verfahrensweise der Ultraschall-Sensoren 21 wird auf die
nicht vorverdffentlichte deutsche Patentanmeldung mit dem Aktenzeichen

101 13 105.4 verwiesen. Der Inhalt dieser Patentanmeldung wird hiermit vollin-
haltlich in die Offenbarung vorliegender Erfindung mit einbezogen, auch zu
dem Zwecke, Merkmale dieser Anmeldung in Anspriiche vorliegender Erfin-

dung mit einzubeziehen.
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Um auch in Ecken oder entlang von Fufileisten usw. reinigen zu kénnen sind
zwei, jeweils einem Eckbereich 6 zugeordnete Kehrbtirsten 22 vorgesehen. Die-
se setzen sich jeweils zusammen aus einem antreibbaren Biirstenkorper 23 mit
im Wesentlichen kreisférmigem Grundriss und drei umfangsgleich verteilt an

dem Biirstenkdrper 23 angeordneten Borstenbiischeln 24.

Die Anordnung der Kehrbiirsten 22 ist hierbei so gew#hlt, dass die Biirstenkor-
per 23 innerhalb des Grundrisses des Aufsammelgerétes 1 liegen, die Borsten-
btischel 24 hingegen iiber die, durch die Abdeckhaube 3 vorgegebene Randkon-
tur hinausragen una somit kehrend entlang von Fufleisten oder in Eckberei-
/chen den Bodenstaub transportieren. Zufolge dessen wird auch Schmutz au-
Berhalb der Gerétekontur erfasst und aufgrund der gewdahlten, gegensinnigen
Drehrichtung (siche Pfeile d in Fig. 2) in die Mitte des Gerétes 1 in Richtung auf
die um die Horizontalachse x drehende Biirste 9 transportiert. Da hierbei wei-
che Borsten {iber die Gerdtekontur hinausragen, werden Wendigkeit und Mo-

bilitét des Gerétes 1 nicht negativ beeintrdchtigt.

Die, die Horizontalbtirste 9 beliefernden Kehrbiirsten 22 sind orientiert an einer
Vertikalachse y. Um eine verbesserte Reinigungswirkung zu erzielen ist die
Drehachse z einer jeden Kehrbiirste 22 gegentiber der Vertikalachse y in Ver-
fahrrichtung r geneigt, so bspw. um einen Winkel von 5° bis 15° (vgl. Fig. 4).

Aufgrund der, bezogen auf die Gerateaulenkontur gewéhlten Uberlénge der
Borstenbiischel 24 ist eine Anpassung an Ecken und Kanten durch Biegen und

Strecken der Borstenbiischel 24 erreichbar (vgl. Figuren 4 und 5).

Der Antrieb der Kehrbiirsten 22 erfolgt indirekt tiber den Elektromotor 10. So
treibt letzterer, wie erwéhnt, die um die Horizontalachse x drehende Biirste 9

an. Uber letztere werden mittels Transmissions-Riemen 25 die Kehrbiirsten 22
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angetrieben, wobei ein Ubersetzungsverhaltnis von Biirste 9 zu Kehrbtirsten 22

von bspw. 3 bis 15 zu 1 gewdhlt ist.

Wie in Fig. 6 schematisch dargestellt kann die zuvor beschriebene Ausflihrung
mit einer um eine Horizontalachse x drehenden Biirste 9 und zwei orientiert an
einer Vertikalachse y drehenden Kehrbiirsten 22 auch bei einem Aufsammelge-

rdt 1 mit insgesamt kreisrundem Grundriss Anwendung finden.

Wie erwdhnt, wird ein Hindernis durch AnstofSen und hieraus erfolgender Sen-
sorerfassung erkannt. Hierzu ist eine leichte Verlagerung - Neigung - der Ab-
deckhaube 3 erwﬁﬁscht. Um die Abdeckhaube 3 in ihrer Ausgangsruhelage
~zurtickzuversetzen und dort zu halten ist eine federnde Halterung der Abdeck-
haube 3 an dem Chassis 2 vorgesehen. Geméf$ der zuvor beschriebenen ersten
Ausfiihrungsform kann diese Abfederung der Abdeckhaube 3 zentral im obe-
ren Bereich vorgesehen sein (Zentralfeder 42). Eine weitere erfindungsgeméfse
Losung ist in einer weiteren Ausfiihrungsform in den Figuren 7 bis 11 darge-
stellt. Es ist zu erkennen, dass hierbei die Abdeckhaube 3 iiber drei dezentral
angeordnete Federn 26 an dem Chassis 2 abgestiitzt ist, wobei diese drei Federn

26 umfangsgleich verteilt sind.

Die Abdeckhaube 3 weist, zugeordnet jeder Feder 26, innenwandig einen, ein
Federende aufnehmenden Lagerbock 27 auf. Die sich vertikal erstreckende Fe-

der 26 stiitzt sich mit ihrem anderen Ende oberseitig auf dem Gerateboden 8 ab.

Die Abdeckhaube 3 stiitzt sich demnach tiber die Federn 26 auf dem Gerétebo-
den 8 ab, wobei eine Anschlagbegrenzung der Abdeckhaube 3 nach vertikal
oben durch einen, den Gerdteboden 8 unterfangenden Radialausleger 28 der

Abdeckhaube 3 anschlagbegrenzt ist (vgl. Fig. 9).
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Die Lagerbocke 27 sind hohenméfiig so angeordnet, dass bei einer vertikalen
Beaufschlagung der Abdeckhaube 3 diese sich entgegen der Federkraft absenkt
(Pfeil c) und sich mit ihrem umlaufenden Rand auf dem FufSboden 41 abstiitzt,
wobei die Unterseite der Lagerbdcke 27 noch mit Abstand zur Oberseite des
Gerétebodens 8 verharren. Demnach werden auf die Abdeckhaube 3 einwir-
kende Vertikalkréfte nicht in das Chassis 2 eingeleitet sondern vielmehr iiber

die Abdeckhaube 3 in den Fufsboden 41 geleitet (vgl. Fig. 10).

Auch das seitliche Verschwenken (Pfeil ¢') der Abdeckhaube 3 bei einer Kollisi-
on mit einem Hindernis ist durch die gewé&hlte Anordnung der Federn 26 er-
reichbar. Zur Verhiﬁderung eines Nachschwingens und somit eines mehrfachen
-Auslbsens eines Sensorsignales kann zwischen der Abdeckhaube 3 und dem
umlaufenden Rand des Gerédtebodens 8 ein Schwingungsdémpfer 29 angeord-

net sein.

Auch die in den Figuren 12 bis 15 dargestellte Ausfithrungsform eines Auf-
sammelgerétes 1 weist einen kreisrunden Grundriss auf. Um eine Anpassung
an unterschiedliche Fuffbodenbeschaffenheiten, so bspw. im Ubergang von
Hartboden auf Teppichboden, zu gewdihrleisten, ist ein, die Achslager der um
die Horizontalachse x drehbaren Biirste 9 tragendes Bodenteil 30 um eine hori-
zontal ausgerichtete Achse v schwenkbar an dem Chassis 2 angeordnet. Der
Geréteboden 8 weist eine der Kontur des Bodenteiles 30 angepasste Ausneh-

mung 31 auf.

Zufolge dieser Ausgestaltung ist stets eine optimale Hohenanpassung des we-
sentlichen Bereiches, ndmlich des Biirstenbereiches erreichbar. Eine, einerends
mit dem Chassis 2 verankerte und andernends iiber einen Halter des Elektro-
motors 10 mit dem beweglichen Bodenteil 30 verbundene Riickstellfeder 40

dient zur Ausrichtung des Bodenteiles 30 in einer Grundstellung
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Des Weiteren ist, wie aus der Schnittdarstellung in Fig. 15 zu erkennen, eine
Rampe 32 vorgesehen, welche kehrblechartig in Verfahrrichtung r hinter der
Biirste 9 angeordnet ist und dem gezielten Auswerfen des aufgekehrten Bo-
denstaubes in den Staubsammelbehlter 14 dient. Diese Rampe 32 wichst zu
der Biirste 9 hin aus dem Bodenteil 30 aus und gleitet im Betrieb mit ihrer freien

Stirnkante auf dem zu pflegenden Fuf8boden.

Die Rampe 32 ist sowohl zu dem Bodenteil 30 als auch zu der Biirste 9 relativ
hohenméfiig beweglich (Pfeile a), wodurch eine unabhangige Hohenanpassung
der Rampe 32 gegeben ist, wobei weiter die Rampe 32 den Staubsammelbeh:il-

”"Eer 14 nach vorne abschliefst.

Wie weiter aus der Unteransicht in Fig. 14 zu erkennen, ist bei dieser Ausfiih-

rungsform eine Stiitzrolle 18 im hinteren Bereich vorgesehen.

Das hohenverlagerbare Bodenteil 30 sowie die Rampe 32 sind dariiber hinaus
auch in Verbindung mit in den Eckbereichen 6 angeordneten Kehrbiirsten 22

verwendbar.

Das autonom arbeitende Aufsammelgerét 1 ist nach dem Sender-/ Empfanger-
Prinzip mit einer Basisstation 33 gekoppelt, welch letztere sowohl als Parkplatz
und Ladestation fiir das Gert 1 als auch als Entleerungsstation dient. Hierzu
weist die Basisstation 33 einen gesondert verwendbaren Staubsauger 34 auf
(vgl. Fig. 16). Hierbei handelt es sich um einen tiblichen Haushaltsstaubsauger,
welcher iiber einen Adapter (35) mit der Basisstation 33 verbunden ist. Das die
Basisstation 33 aufsuchende Aufsammelgerét 1 16st in der Parkstellung einen
Kontakt aus, wonach der bspw. in einem Stand-By-Betrieb verharrende Staub-
sauger 34 den in dem Staubsammelbehilter 14 aufbewahrten Staub absaugt.

Gleichzeitig erfolgt ein Aufladen des Energietrigers, welcher bspw. in Form
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eines Akkumulator-Paketes 11 ausgebildet ist. Diesbeziiglich sind auch Brenn-
stoffzellen denkbar.

Zum selbsttitigen Auffinden der Basisstation 33 weist das Aufsammelgerédt 1
ein oder zwei Empféngerantennen 36 auf, mit deren Hilfe die Ausrichtung der
Feldlinien eines durch einen in der Basisstation 33 angeordneten Senders er-
zeugten elektromagnetischen Feldes ermittelt werden. Die mit Hilfe eines
Schwingkreises erzeugten und durch eine Senderantenne 37 gesendeten Wellen
38 durchdringen die meisten Hindernisse und sind somit weitestgehend sicher

vor Abschattung.

Das Funktionsprinzip ist schematisch in Fig. 17 dargestellt. Das Aufsammelge-
4t 1 orientiert sich beim Zurtickfahren zur Basisstation 33 an den Feldlinien, in
dem es entweder den Feldlinien folgt und hierbei in Richtung des stérksten Si-
gnals fahrt oder senkrecht zu den Feldlinien fahrt (Pfeile b). Dartiber hinaus ist
auch eine gemischte Strategie zum Auffinden der Basisstation 33 einsetzbar.
Trifft das Aufsammelgerit 1 auf ein Hindernis, greift eine sensorunterstitzte
Verhaltensstrategie, die das Umfahren des Hindernisses ermdglicht, wonach

der Weg zur Basisstation 33 fortgesetzt wird.

Wie in Fig. 18 dargestellt, kann bei einem runden Grundriss des Aufsammelge-
rits 1 die Stiitzrolle 18 im in Verfahrrichtung betrachteten vorderen Bereich an-
geordnet sein, wéhrend die Verfahrréder 16 dem hinteren Teil des Aufsammel-
gerits 1 zugeordnet sind. Die Btirste 9 erstreckt sich hierbei etwa mittig des

Geritebodens 8 quer zur Verfahrrichtung.

Die Abgrunderkennung ist bei dieser Ausgestaltung beispielhaft durch Infra-
rot-Sensoren 50 realisiert, wobei eine Anordnung derselben in Verfahrrichtung
vor der Biirste 9 gewdhlt ist. Die der Hinderniserkennung dienenden Sensoren

19 sind in dem dargestellten Ausfithrungsbeispiel gleichfalls Infrarot-Sensoren.
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Ein hieriiber erkanntes Hindernis fiihrt {iber eine Auswertung zu einem Ab-
bremsen des Aufsammelgeréts 1, womit die Wucht beim Anstof8 reduziert bzw.
dartiber hinaus der Stof vermieden wird. Uber einen Mikroprozessor kann das
ausgewertete Ergebnis dazu genutzt werden, dass bei einer Hinderniserken-
nung eine geringe Geschwindigkeit und bei Nichtvorhandensein eines Hinder-

nisses eine hohe Geschwindigkeit des Aufsammelgerits 1 gewéahlt wird.

Fig. 19 zeigt einen schematischen Schnitt durch ein Aufsammelgerét 1 in einer
weiteren Ausfithrungsform mit einer Stiitzrolle-Verfahrrdder-Anordnung ge-
maf der Ausfithrungsform in Fig. 18. Die Biirste 9 ist an einer Wippe 51 hé-
henverénderbar geiagert, wozu die Wippe 51 in dem Chassis 2 um eine Dreh-
sachse w kippbar ist. Diese Wippen-Drehachse w fallt zusammen mit der hori-
zontal angeordneten Achse u des die Biirste 9 antreibenden Elektromotors 10,

wobei der Elektromotor 10 in Verfahrrichtung r hinter der Biirste 9 angeordnet

ist.

Weiter tragt die Wippe 51 in dem dargestellten Ausfiihrungsbeispiel auch eine
-hier lediglich schematisch dargestelite- Kehrbiirste 22.

Zufolge dieser Ausgestaltung ist eine Selbstentlastung bei erhshter Reibung
erzielt. Liegt ein erhohter Widerstand an der Biirste 9 vor, so wird diese und
gegebenenfalls auch vorhandene Kehrbiirsten 22 entgegen der Schwerkraft an-
gehoben. So ist bei simtlichen Belastungszusténden des Geréts der Elektromo-
tor 10 samt Kraftiibertragungseinrichtung vor Zerstorung geschiitzt. Dartiber
hinaus wird die Leistung des Elektromotors 10 konstant gehalten.

Wie in den Darstellungen der Fig. 21 und 22 schematisch angedeutet, besteht
weiter die Moglichkeit, den Motorstrom des die Biirste 9 antreibenden Elek-
tromotors zur Auswertung heranzuziehen. Uber eine Auswerteelektronik 52

wird in Abhéngigkeit des Motorstroms eine Anderung der Verfahrroutine des
VGN 265 098 24158N1DE  mue/pau/g 6. September 2002




WO 03/024292 PCT/EP02/10302

31

Bodenstaub-Aufsammelgerits 1 erreicht, so bspw. bei unzuldssig erhdhtem Mo-
torstrom ein Zurtickfahren des Aufsammelgerats 1. Ein derart unzuléssig er-
hohter Motorstrom kann bspw. bei Einziehen von Fransen oder eines Kabels in
die Biirste 9 vorliegen. Dartiber hinaus bewirkt die Auswerteelektronik 52 be-
ginnend mit einem Schwellwert des erfassten Motorstroms die Auslosung eines
Zeitfensters, innerhalb dessen eine weitere Erhohung des Motorstroms als
Ausloseereignis fiir ein Zuriickfahren des Aufsammelgerits 1 herangezogen

wird.

Wie weiter in Fig. 19 zu erkennep, ist in dem zu dem Staubsammelbehélter 14
fithrenden Staubzufﬁhrkanal 53 eine Staubdurchsatzkontrolle 54 in Form einer
Jnfrarot-Lichtschranke angeordnet, zur Ermittlung der von der Biirste 9 in Rich-

tung auf den Staubsammelbehélter 14 abgeworfenen Staubmenge innerhalb
eines vorbestimmten Zeitfensters. Anhand des ermittelten Staubdurchsatzes
wird gegebenenfalls die Verfahrstrategie des Aufsammelgeréts 1 angepasst. So
wird bei einem ermittelten hohen Staubdurchsatz ein wiederholtes Abfahren

der den erhohten Staubdurchsatz erbrachten Fahrstrecke bewirkt.

Die an die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe 32 ist in Wurfrichtung
ausweichbar angeordnet, wobei die Rampe um die Biirstenachse x ver-
schwenkbar ist. Die Rampe 32 ist gegen Federkraft ausweichbar, wozu die
Rampe 32 als Kunststofffolie ausgebildet ist, welch letztere ein Bandelement 55
ausformt. Im vorderen, d. h. der Biirste 9 zugeordneten Bereich ist das Bande-
lement 55 seitlich an Gleitschuhen 56 befestigt, die drehbar um die Biirstenwelle
x gelagert sind. Das folienartige Bandelement 55 wird somit im vorderen Be-
reich der Rampe 32 entlang einer definierten Bahn gefiihrt, wodurch eine Kolli-
sion mit der Biirste 9 ausgeschlossen ist. Die vordere freie, auf dem zu reini-
genden Boden aufliegende Randkante 57 ist verschleifiresistent in Form einer

Metall- oder “Kunstkante ausgeformt.
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Durch die Vorspannkraft driickt die Rampe 32 die Randkante 57 stets an den zu
reinigenden Boden. Trifft die Rampe 32 auf ein Hindernis, so weicht diese aus,
indem sie sich um die Biirstenachse x nach oben dreht, wobei das Bandelement
55 bedingt durch die endseitige Befestigung des Bandelements 55 an einer
Wandung des Staubsammelbehéltnisses 17 einfedert. Der Befestigungspunkt
des Bandelementes im Bereich des Sammelraumes 14 ist mit dem Bezugszei-

chen 58 versehen.

Die Rampe 32 passt sich an verschiedene Bodenhthen an, wobei die Federkraft
der Rampe 32 so gewdhlt ist, dass sich das Aufsammelgerét 1 nicht festfahren

Jkann.

Um auf die Abdeckhaube 3 einwirkende Vertikalkréfte nicht in das Chassis 2
einzuleiten, sondern vielmehr tiber die Abdeckhaube 3 in den Fufboden 41 zu
leiten, ist in einer weiteren Ausfithrungsform geméf den Fig. 21 und 22 eine
federnde Aufhéngung des die Verfahrrader 16 und die zugeordneten Elektro-
motoren 17 beinhaltenden Fahrwerks 59 vorgesehen. Hierzu sind die Verfahr-
rader 16 und der Elektromotor 17 auf einer von dem Geréteboden 8 gesonder-
ten Fahrwerk-Montageplatte 60 angeordnet, welche Montageplatte 60 sich in
einer unbelasteten Grundstellung gemé® Fig. 21 in einem an den Grundriss der
Montageplatte 60 angepassten fensterartigen Ausbruch 61 des Gerdtebodens 8

in der Ebene des Gerédtebodens 8 erstreckt.

Die das Fahrwerk 59 tragende Montageplatte 60 ist relativ zu dem Chassis 2
und der Abdeckhaube 3 federnd aufgehéngt. Diese federnde Aufhdngung ist
durch die Montageplatte 60 an den Geréteboden 8 anbindende Federbénder 62
realisiert, welche geméR der Darstellung in Fig. 23 im Querschnitt eine sphari-

sche Auswolbung aufweisen. Demzufolge sind die Federbénder 62 als Knack-
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federn geformt, wobei jedes Federband 62 bevorzugt aus einem profilierten

“bombierten- Metall- bzw. Stahlblech geschnitten ist.

Die Abdeckhaube 3 ist in diesem Ausfithrungsbeispiel zumindest in vertikaler
Richtung starr mit dem Chassis 2 verbunden. Eine vertikale Beaufschlagung
der Abdeckhaube 3 bewirkt bei Uberschreiten eines Schwellwertes tiber das
Chasssis 2 und den Geréteboden 8 das Nachgeben der Federbander 62, was ei-
ne Verringerung des Abstandes der Abdeckhaube 3 zu dem Boden 41 zur Folge
hat. Durch die Knackfederausbildung ergibt sich bei Uberschreiten des
Schwellwertes ein schlagartiges Einknicken des Fahrwerks 59, wonach die Ab-
deckhaube 3 sich zﬁr Einleitung der vertikal einwirkenden Krifte auf dem Fufs-
“boden 41 abstiitzt (vergl. Fig. 22). ‘

Wird der Schwellwert der vertikal eingeleiteten Kréfte unterschritten, so nimmt
das Fahrwerk 59 aufgrund der Federvorspannung der Federbander 62 die Ur-
sprungsstellung gemaf Fig. 21 ein, unter gleichzeitigem Anheben der Abdeck-
haube 3 und des Chassis 2.

Anstelle der Federbander 62 kénnen auch zwischen der Montageplatte 60 und
dem Gerateboden 8 wirkende Druckfedern angeordnet sein, deren Federcha-
rakteristik so ausgelegt ist, dass diese erst bei Uberschreiten eines Schwellwer-

tes ansprechen.

Die Verhaltensstrategie zum Befahren einer unbekannten Flache berﬁht auf
dem Prinzip des Pseudozufallverhaltens. So ist fiir jeden der bevorzugt drei
Hindernissensoren 19 im Frontbereich ein optimierter Drehwinkel berechnet.
Dieser besteht aus einem fixen Drehwinkelanteil und einem Drehwinkelbereich
um den fixen Drehwinkel herum, aus dem im Betrieb ein Zufallswinkel berech-
net wird. Das Zuriickfinden zur Basisstation 33 erfolgt mittels eines elektroma-

gnetischen Felds, wobei in dem dargestellten Ausfithrungsbeispiel die Empfan-
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gerantenne 36 auf dem Aufsammelgerét 1 quer und die Senderantenne 37 an

der Basisstation 33 langs angeordnet ist.

Fig. 24 zeigt schematisch das Riickfahrverhalten des Aufsammelgeréts 1. Zu-
nschst erfolgt am Punkt A eine Orientierung am Feld mittels Ausmessen der
Maxima und Minima durch 360°-Drehung des Aufsammelgeréts 1. Die erfass-
ten Maxima werden gespeichert, wonach eine Entscheidung tiber eine Mefsbe-
reichsumschaltung erfolgt. Anschlielend richtet sich das Aufsammelgerét 1 an
einem der beiden Minima aus und fahrt vorwérts eine vorbestimmte Strecke

von bspw. 40 cm bis zum Punkt A’, wo eine erneute Messung durch
360°-Drehung durchgefﬁhrt wird.

Sind die bei Punkt A’ ermittelten Maximawerte kleiner als die vor dem Verfah-
ren an Punkt A gemessenen Maximawerte, so ist die richtige Richtung einge-
schlagen, wonach die Fahrt fortgesetzt wird. Sind jedoch die nach dem ersten
Verfahren bei Punkt A’ ermittelten Maximawerte grofier als die Maximawerte
am Ursprungspunkt A so wurde die falsche Richtung gew#hit. Als Reaktion
hierauf erfolgt eine Drehung des Aufsammelgeréts 1 entgegen der zuvor ge-

wihlten Richtung. Diese Situation ist in Fig. 24 dargestellt.

Das Aufsammelgerat 1 fahrt stets geradeaus in Richtung des Mimimums, wobei
die Lange der Fahrstrecke entsprechend des MefSbereichs ist. Dies bedeutet,
dass je néher das Aufsammelgerst 1 an der Basisstation 33 ist und somit das
Signal starker wird, desto kiirzer wird die Fahrstrecke zwischen zwei Ausrich-

tungspunkten B.

Nach jeder Fahrtstrecke erfolgt eine Feinausrichtung des Aufsammelgerdts 1
am Minimum durch Drehen des Aufsammelgeréts 1 links und rechts der Fahrt-
richtung, dies auch gegebenenfalls bei gleichzeitiger Vorwértsfahrt. Durch Er-

mitteln des Mimimums wird die weitere Fehrtrichtung bestimmt. Bei Uber-
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schreiten eines Grenzwertes durch einen MefSwert erfolgt das Umschalten des
MeRbereiches. Diese Feinausrichtung (siehe Punkte B, B’ und B” in Fig. 24)
wird wiederholt, bis sich das Aufsammelgerat 1 unmittelbar vor der Basisstati-
on 33 befindet, wonach das Aufsammelgerét 1 eine Drehung um 180° vollzieht
und zum Andocken an der Basisstation 33 riickwiérts fghrt bis ein Endschalter
oder ein Kontakt zu einem Ladestecker betétigt wird. In der dann erreichten
Parkstellung wird das Aufsammelgerét 1 geladen und gegebenenfalls durch

einen Staubsauger 34 entleert.

Die Basisstation 33 kann dariiber hinaus auch als Raumluftreinigungsgerat mit
einer Andockkuppfung fiir das Aufsammelgerit 1 ausgebildet sein. Weiter be-
Jsteht auch die Moglichkeit, dass die Basisstation 33 weitere Andockkupplungen
fiir weitere Gerite, wie bspw. Handakku-Staubsauger, im Sinne einer Ladesta-

tion aufweist.

Die Fig. 25 zeigt das angepasste Verhalten des Aufsammelgerits 1 im Zuge der
Riickfahrt zur Basisstation 33 bei Hinderniskontakt. Ein Anstoflen oder auch
eine optische Hinderniserkennung iiber die Sensoren 19 fiihrt zum Modus Hin-~
dernisverhalten (siehe Punkte C, C' und C” in Fig. 25). Trifft das Aufsammel-
gerit 1 auf ein Hindernis 63, erfolgt zundchst ein Zurtickverfahren entgegen der
urspriinglichen Verfahrrichtung, woraufhin ein Verschwenken um einen ge-
wihlten kleinen Winkel weg vom Hindernis 63 erfolgt, wobei dieser gewdhlte
Winkel auch ein Zufallswinkel sein kann. AnschliefSend erfolgt wieder ein
Vorwirtsfahren und Wiederholung der vorgenannten Schritte bis kein Hinder-
niskontakt mehr vorliegt. Die vollzogenen Drehwinkel zum Umfahren des
Hindernisses 63 werden gespeichert und summiert, dies unter gleichzeitigem

Zshlen der Stofiereignisse.

Nach Uberwinden des Hindernisses 63 fahrt das Aufsammelgerét 1 im Nor-

malmodus iiber eine vorgegebene Strecke von bspw. 40 cm oder bis zu einem
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erneuten Hinderniskontakt. Falls die Anzahl der gezdhlten Stofse einen Grenz-
wert iiberschreitet bzw. der Gesamtdrehwinkel einen Grenzwert tibersteigt,
bricht das Aufsammelgerit 1 durch Drehung tiber einen zufélligen Winkel aus
dem angepassten Verhalten bei Hinderniskontakt aus und beginnt mit der
Neuorientierung am Feld. Diese Reaktion ist in Fig. 25 dargestellt. Die Anzahl
der Stofe bzw. der Gesamtdrehwinkel an den Punkten C und C" im Bereich
einer Raumecke tiberschreitet einen Grenzwert, so dass aus C’ heraus aus dem
angepassten Verhalten bei Hinderniskontakt ausgebrochen wird und bei Punkt

A" eine Neuorientierung am Feld erfolgt.

Bei Punkt C” hingégen wird das Hindernis 63 erfolgreich umfahren, wonach
~das Aufsammelgerit 1 zundchst eine vorgegebene Strecke bis zum Punkt B’
fahrt. Hier dreht sich das Aufsammelgerét 1 um den zum Umfahren des Hin-
dernisses 63 erforderlichen Winkelbetrag zuriick, wonach der Zahler ftir die
Drehwinkel und die Stofereignisse auf Null gesetzt werden. Vom Punkt B aus
erfolgt das Verfahren zur Basisstation 33 in dem dargestellten Ausfiihrungsbei-
spiel hindernisfrei und demnach entsprechend der Ausfiihrung beziiglich der

Darstellung in Fig. 24.

Alle offenbarten Merkmale sind (fiir sich) erfindungswesentlich. In der Offen-
barung der Anmeldung wird hiermit auch der Offenbarungsinhalt der zugeho-
rigen/ beigeftigten Priorititsunterlagen (Abschrift der Voranmeldung) vollin-
haltlich mit einbezogen, auch zu dem Zweck, Merkmale dieser Unterlagen in

Anspriiche vorliegender Anmeldung mit aufzunehmen.
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ANSPRUCHE

1. Selbsttitig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerét (1) mit einem elektro-
motorischen Antrieb, einem Staubsammelbehélter (14) und einer Abdeck-
haube (3), wobei das Gerit (1) einen von einer Kreisform abweichenden
Grundriss aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass der Grundriss sich aus ei-
nem Kreisformabschnitt (4) und einem, an einem Rechteck orientierten
Formabschnitt (5) zusammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt (5) in Ver-

fahrrichtung (r) vorne ist.

2. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach Anspruch 1 oder insbesondere danach,
.~ dadurch gekennzeichnet, dass das Gerét (1) eine um eine Horizontalachse (x)
drehbare Biirste (9) aufweist und dass die Biirste (9) in dem Rechteckab-

schnitt (5) des Grundrisses angeordnet ist.

3. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass
das Gerit (1) weiter zwei, orientiert an einer vertikalen Achse (y) umlaufen-

de Kehrbiirsten (22) aufweist.

4. Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kehrbiirsten (22) vorderen Eckbereichen (6) des Rechteckabschnittes (5) des

Grundrisses zugeordnet angeordnet sind.

5. Bodenstaub-Aufsammelgerét (1), vorzugsweise selbsttitig verfahrbares Bo-
denstaub-Aufsammelgerét (1) mit einem elektromotorischen Antrieb, einem
Staubsammelbehélter (14) und einer Abdeckhaube (3), sowie einer Biirste (9),
die aufgrund ihrer Drehung die Staubteile in einer bestimmten Wurfrichtung

in das Staubsammelbehltnis (14) befordert, wobei zugeordnet zu der Blirste
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(9) eine an die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe (32) vorgesehen
ist, dadurch gekennzeichnet, dass die Rampe (32) in Wurfrichtung ausweich-

bar angeordnet ist.

6. Selbsttitig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerét (1) mit einem elektro-
motorischen Antrieb, einem Staubsammelbehélter (14) und einer Abdeck-
haube (3), dadurch gekennzeichnet, dass das Gerét (1) als Kehreinheit ausge-
bildet ist mit einer um eine Horizontalachse (x) drehbaren Biirste (9), die von
zwei, orientiert, an einer Vertikalachse (y) drehenden Kehrbtirsten (22) belie-

fert wird.

7. Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruch 6, wobei die Abdeckhaube (3) an den weiteren Geréteteilen mittels
dezentral angeordneter Federn (26) abgestiitzt ist, dadurch gekennzeichnet,

dass drei Federn (26) vorgesehen sind.

8. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruch 6, gekennzeichnet durch eine, um eine Horizontalachse (x) laufende
Biirste (9), die den aufgesammelten Staub in einen gerétefesten Staubsam-

melbehélter (14) wirft.

9, Bodenstaub-Aufsammelgerét nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass in einem Staubzuftithrkanal (53) zu
dem Staubsammelbehilter (14) eine Staubdurchsatzkontrolle (54) vorgesehen

ist.

10. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass zur Abgrund- und/oder Hinder-

niserkennung eine Infrarot-Lichtschranke dient.

VGN 265 098 24158N1DE  mue/pau/g 6. September 2002




WO 03/024292 PCT/EP02/10302

39

11. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruches 6, mit einem, das Bodenstaub-Aufsammelgerét (1) zusammen
mit der Abdeckhaube (3) vom Boden (41) distanzierenden Fahrwerk (59),
wobei die Abdeckhaube (3) bei Erreichen einer vorgegebenen Belastung auf
dem Boden (41) aufsitzt, dadurch gekennzeichnet, dass das Fahrwerk (59)
relativ zu der Abdeckhaube (3) federnd aufgehéngt ist derart, dass die Feder
im Sinne einer Verringerung des Abstandes der Abdeckhaube (3) zu dem

Boden (41) bei Uberschreiten eines Schwellwertes anspricht.

12. Bodenstaub—AufsammelgerEa‘t nach einem oder mehreren der vorhergehen-
7 den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch g‘ekennzeichnet, dass bei
Erreichen des Schwellwertes die Abdeckhaube (3) zufolge des sofortigen
Nachgebens der Feder zur Auflage auf den Boden (41) kommt.

13. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Biirste (9) an einer Wippe (51) hthenverénderbar gelagert ist.

14. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass an
der Wippe (51) auch die Kehrbiirstsen (22) hohenverénderbar angeordnet

sind.

15. Bodenstaub- Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Achse (u) des die Biirste (9) antreibenden Elektromotors (10) horizontal an-

geordnet ist und mit einer Drehachse (w) der Wippe (51) zusammenfallt.
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16. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass
Biirstenabschnitte der Kehrbiirsten (22) tiber eine durch die Abdeckhaube (3)

vorgegebene Randkontur des Gerates (1) hinausragen.

17. Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Biirste (9) den Bodenstaub in einen gerétefesten Staubsammelbehalter (14)

wirft.

A8. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Biirste (9) und die Kehrbiirsten (22) gemeinsam mittels eines Elektromotors

10) angetrieben werden.
&

19. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass der
Elektromotor (10) die Biirste (9) antreibt und das die Kehrbiirsten (22) mittels
durch die Biirste (9) angetriebener Transmissions-Riemen (25) angetrieben

werden.

20. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kehrbiirsten (22) mit einem Verhéltnis zu der Biirste (9) unterschiedlicher
Drehzahl umlaufen.

21. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Drehachse (z) einer Kehrbiirste (22) in Verfahrrichtung (r) geneigt ist.
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22. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

drei Federn (26) umfangsgleich verteilt sind.

23. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Biirste (9) in einem, um eine horizontale Achse (v) beweglichen Bodenteil

(30) aufgenommen ist.

24. Bodenstaub-Aufsammelgerédt nach einem oder mehreren der vorhergehen-
7 den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass
das Bodenteil (30) eine gegentiber dem Bodenteil (30) nach unten vorragende

Rampe (32) aufweist.

25. Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Rampe (32) zu der Biirste (9) hin aus dem Bodenteil (30) auswéchst.

26. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Rampe (32) relativ zu dem Bodenteil (30) beweglich ist.

27. Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Rampe (32) relativ zu der Biirste (9) beweglich ist.

28. Bodenstaub-Aufsammelgerdt nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Rampe (32) in Verfahrrichtung (r) hinter der Biirste (9) angeordnet ist.
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29. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Rampe (32) um eine Drehachse verschwenkbar ist.

30. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Drehachse der Rampe (32) mit einer Biirstenachse (x) zusammenfallt.

31. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Vi Rampe (32) gegen Federkraft ausweichbar ist.

32. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, die Fe-

der der Rampe (32) in die Rampenfléche integriert angeordnet ist.

33. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die
Rampe (32) jedenfalls in ihrem federbaren Teil aus einem folienartig diinnen

Bandelement (55) gebildet ist.

34. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass

das Bandelement (55) eine Kunststofffolie ist.

35. Bodenstaub-Aufsammelgerét nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die

Staubdurchsatzkontrolle (54) aus einer Infrarot-Lichtschranke besteht.
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36. Bodenstaub-Aufsammelgert nach einem oder mehreren der vorhergehen-

den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass ein
ermittelter hoher Staubdurchsatz im Sinne eines wiederholten Abfahrens der
den erhdhten Staubdurchsatz erbracht habenden Fahrtstrecke ausgewertet

wird.

37. Bodenstaub-Aufsammelgert nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass der
Motorstrom des die Biirste (9) antreibenden Elektromotors (10) zur Auswer-
tung herangezogén ist und dass in Abhéngigkeit des Motorstroms eine An-
derung der Verfahrroutine des Bodenstaub—AufsamIﬁélgeréts (1) erfolgt.

38. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorherge-
henden Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet,
dass bei unzulédssig erhohtem Motorstrom ein Zuriickfahren des Bo-

denstaub-Aufsammelgerits (1) erfolgt.

39. Bodenstaub-Aufsammelgerit nach einem oder mehreren der vorhergehen-
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass
beginnend mit einem Schwellwert des erfassten Motorstroms ein Zeitfenster
ausgeldst wird, innerhalb dessen eine weitere Erhshung des Motorstroms als
Ausloseereignis fiir ein Zuriickfahren des Bodenstaub-Aufsammelgerits (1)

herangezogen wird.

40. Kombination eines selbstttig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerites
(1) mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammelbehlter (14)
und einer Abdeckhaube (3), und einer Basisstation (33), welche mit dem Auf-
sammelgerét (1) nach dem Sender-/ Empfénger-Prinzip gekoppelt ist, da-

durch gekennzeichnet, dass die Basisstation (33) einen gesondert verwendba-
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ren Staubsauger (34) aufweist und dass das Aufsammelgerit (1) als Kehrge-

rét ausgebildet ist.

41. Kombination nach den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruchs 40, da-
durch gekennzeichnet, dass die Basisstation (33) als Raumluftreinigungsgerét
mit einer Andockkupplung fiir das Bodenstaub-Aufsammelgerit (1) ausge-

bildet ist.

42. Kombination nach den Anspriichen 40 bis 41 oder insbesondere danach, da-
durch gekennzeichnet, dass die Basisstation (33) weiter eine oder mehrere
Andockkupplungen fiir weitere Geridte, bspw. im Sinne einer Ladestation,

“ aufweist.

43. Verfahren zum Betreiben eines selbsttdtig verfahrbaren Bo-
denstaub-Aufsammelgerits (1) nach den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruches 6, dadurch gekennzeichnet, dass ein einer jeweiligen Verfahr-
strecke zugeordneter Staubanfall ausgewertet wird und dass in Abhéngig-
keit von einem vorgegebenen Schwellwert die einem erhohten Staubanfall

zugeordnete Verfahrstrecke noch einmal abgefahren wird.

44. Verfahren zum Riickfahrverhalten eines selbsttitig verfahrbaren Bo-
denstaub-Aufsammelgeréts (1) nach den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruchs 6, wobei das Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) {iber Stof3-
und/oder Abstandssensoren (19) verfiigt und das Riickfahrverhalten auf
einem vorprogrammierten Ablauf beruht, wobei dariiber hinaus die
Orientierung anhand eines von einer Basisstation (33) aufgebauten elek-
tromagnetischen Feldes erfolgt, dadurch gekennzeichnet, dass zunichst
eine Auswertung des elektromagnetischen Feldes durch das Bo-
densfaub—Aufsammelgerét (1), etwa durch eine 360°-Drehung des Bo-

denstaub-Aufsammelgeréts (1) erfolgt und sodann orientiert an den erfass-
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ten Minimawerten und ausgerichtet an einem der beiden Minimawerte ein
Verfahren tiber eine vorbestimmte Strecke erfolgt, wonach die vorgenannten

Schritte wiederholt werden.

45, Verfahren nach Anspruch 44 oder insbesondere danach, dadurch gekenn-
zeichnet, dass im Falle einer wiederholten Messung durch eine 360°-Drehung
eine grofiere maximale Feldstérke als bei der vorhergehenden Messroutine
ermittelt wird, eine Drehung in Richtung des entgegengesetzten Minimums

erfolgt.

46. Verfahren nachleinem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 45 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass in dem Fall, dass das Gerit
(1) auf ein Hindernis trifft, zunichst ein Zuriickverfahren erfolgt, daraufhin
ein Verschwenken um einen gewéhlten Winkel oder einen Zufallswinkel in
einer bestimmten Drehrichtung, wieder ein Vorwértsfahren und Wiederho-
lung der vorgenannten Schritte erfolgt, bis kein Hinderniskontakt mehr vor-

liegt.

47. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 46 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass abhéingig von einer vorbe-
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zuriickfahren eine

Drehung um einen Zufallswinkel vorgenommen wird.

48. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 47 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass abhéngig von einer vorbe-
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zuriickfahren eine

Neuorientierung an dem elektromagnetischen Feld vorgenommen wird.

49. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 48 oder insbe-

sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass nach erfolgreichem Umfah-
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ren eines Hindernisses eine Riickdrehung um den zum Umfahren des Hin-

dernisses erforderlichen Winkelbetrag durchgefiihrt wird.

50. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 49 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass mit zunehmender Annzhe-
rung an die Basisstation (33) die vorgenommene Verfahrstrecke kiirzer ge-

setzt wird.

51. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 50 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass jedenfalls im Hinblick auf
kleinere Richtungséinderungen auch wahrend des Verfahrens eine Ausrich-

s tung an die Feldstérke vorgenommen wird.
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47. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 46 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass abhidngig von einer vorbe-

stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zurtickfahren eine

Drehung um einen Zufallswinkel vorgenommen wird.

48. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 47 oder insbe-
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass abhéngig von einer vorbe-
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zurtickfahren eine
Neuorientierung an dem elektromagnetischen Feld vorgenommen wird.

10

49, Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 48 oder insbe-

sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass nach erfolgreichem Umfah-
ren eines Hindernisses eine Riickdrehung um den zum Umfahren des Hin-
dernisses erforderlichen Winkelbetrag durchgefiihrt wird.

15 ‘

50. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 49 oder insbe-

sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass mit zunehmender Anndhe-

rung an die Basisstation (33) die vorgenommene Verfahrstrecke kiirzer ge-

setzt wird.

20
51. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 50 oder insbe-

sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass jedenfalls im Hinblick auf

kleinere Richtungsénderungen auch wéhrend des Verfahrens eine Ausrich-

tung an die Feldstirke vorgenommen wird.
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