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Beschreibung
Gebiet der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft ein sich selbsttéatig fortbe-
wegendes Reinigungsgerdt mit einer Flachenreini-
gungseinrichtung zur Reinigung einer zu reinigenden
Flache.

[0002] Daneben betrifft die Erfindung ein Verfahren
zum Betrieb eines sich selbsttétig fortbewegenden Rei-
nigungsgerates, wobei das Reinigungsgerat eine zu rei-
nigende Flache mittels einer Flachenreinigungseinrich-
tung reinigt.

Stand der Technik

[0003] Sich selbsttdtig fortbewegende Reinigungsge-
rate der vorgenannten Art sind im Stand der Technik be-
kannt. Diese sind insbesondere Reinigungsroboter, wel-
che eine Trocken- und/oder Feuchtreinigungsaufgabe
durchfiihren kénnen. Das Reinigungsgerat verfahrt wah-
rend einer Reinigung liber die zu reinigende Flache und
nimmt dabei, beispielsweise mittels eines Geblases
und/oder gegebenenfalls weiter vorgesehener Reini-
gungselemente, Staub oder Schmutz von der zu reini-
genden Flache auf. Dabei navigiert das Reinigungsgerat
vorzugsweise mittels einer Navigations- und Selbstloka-
lisierungseinrichtung innerhalb der Umgebung, wobei
Absténde zu Hindernissen gemessen werden, um eine
Kollision zu vermeiden.

[0004] Die Verdffentlichung DE 10 2008 014 912 A1
offenbart beispielsweise ein selbsttatig verfahrbares Rei-
nigungsgerat mit einer Abstandsmesseinrichtung zur
Messung des Abstandes des Reinigungsgerates zu ei-
nem Objekt, beispielsweise einem Hindernis wie einer
Wand oder einem Méobelstiick. Die Abstandsmessein-
richtung weist dort beispielsweise ein Triangulationssys-
tem auf, dessen Lichtquelle Licht auf das zu vermessen-
de Objekt strahlt und dessen Sensor von dem Objekt
gestreutes oder reflektiertes Licht detektiert. Das Reini-
gungsgerat erhalt somit eine Information tber die Ent-
fernung von Hindernissen, so dass eine Verfahrstrategie
darauf abgestimmt werden kann und eine Kollision mit
diesen im Voraus vermieden wird.

[0005] Wahrend der selbsttatigen Fortbewegung rei-
nigt das Reinigungsgerat die Flache, Uber welche das
Reinigungsgerat verfahrt. Die Reinigung erfolgt zum ei-
nen mittels des von einem Geblase erzeugten Unter-
drucks, wobei Staub und Schmutz durch einen Saug-
mund des Gehauses in eine Filterkammer des Reini-
gungsgerates beférdert werden und zum anderen Ubli-
cherweise zusatzlich durch Mitwirkung eines Reini-
gungselementes, wie beispielsweise einer Borstenwal-
ze, welche Uber die zu reinigende Flache streicht und
dabei Staub und Schmutz 16st. Die Reinigung ist dabei
auf die Ublicherweise horizontal angeordnete Flache, auf
welcher sich das Reinigungsgerat fortbewegt, begrenzt.
Eine Reinigung von Uberbodenflachen findet nicht statt.
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[0006] Des Weiteren ist aus der DE 10 2009 049 637
A1 ein Reinigungsroboter bekannt, an dessen Gehause-
unterseite ein flexibles Reinigungstuch befestigt ist, des-
sen Uber eine Fihrungsfliche des Reinigungsroboters
hinausstehender Randbereich genutzt werden kann, um
vertikal angeordnete Flachen, wie beispielsweise
FuRleisten, zu reinigen. Das an der Gehduseunterseite
angeordnete Reinigungstuch wird mit seinem Randbe-
reich bei Annaherung an eine Ecke, Engstelle oder FuR3-
leiste nach oben aufgestellt, und vollzieht dort eine Rei-
nigungsleistung.

[0007] Aufgrund der flexiblen, nicht steifen Ausbildung
des Reinigungstuches, ist dieses allenfalls geeignet, ei-
nen unteren, der Bodenflache zugewandten, Bereich ei-
ner Fulleiste bzw. eines Hindernisses zu reinigen. Eine
Reinigung von Uberbodenflachen, welche im Wesentli-
chen parallel zu der Bodenflache ausgerichtet sind, ist
damitnicht méglich, dadas Reinigungstuch aufgrund sei-
ner geringen Eigensteifigkeit ab einer bestimmten, ge-
ringen Héhendifferenz auf die Bodenflache zurtickklappt.
[0008] Einweiteres Beispiel eines Reinigungsroboters
ist aus der EP3100659 bekannt.

Zusammenfassung der Erfindung

[0009] Ausgehend von dem vorgenannten Stand der
Technik ist es Aufgabe der Erfindung, ein sich selbsttatig
fortbewegendes Reinigungsgerat zu schaffen, welches
neben der Reinigung einerim Wesentlichen horizontalen
Flache, insbesondere einer Bodenflache, ebenfalls die
Reinigung einer Uberbodenflache, wie beispielsweise ei-
nem Plateau einer FuRleiste, erlaubt.

[0010] Zur Lésung der vorgenannten Aufgabe schlagt
die Erfindung vor, dass das Reinigungsgerat zusatzlich
ein Uberbodenreinigungselement zur mechanischen
Reinigung einer relativ zu der Flache hdhenversetzten
Uberbodenflache aufweist, wobei das Uberbodenreini-
gungselement um eine Rotationsachse rotierbar
und/oder schwenkbar ist und zumindest ein reinigender
Teilbereich des Uberbodenreinigungselementes bezo-
gen auf eine fir einen Reinigungsbetrieb tbliche Orien-
tierung des Reinigungsgerates eine Hohendifferenz von
ungefahr 3 cm oder mehr zu einer untersten Standflache
des Reinigungsgerates aufweist.

[0011] Erfindungsgemal weist das Reinigungsgerat
nun neben der Ublichen Flachenreinigungseinrichtung
zur Reinigung einer Flache, auf welcher sich das Reini-
gungsgerat Ublicherweise fortbewegt, zusatzlich ein
Uberbodenreinigungselement auf, welches eine Uber-
bodenflache reinigen kann, die in einer gegeniiber der
Flache, auf welcher sich das Reinigungsgerat fortbe-
wegt, héheren Ebene angeordnet ist. Dadurch kann ins-
besondere gleichzeitig eine Abreinigung beispielsweise
eines FuRbodens und eine Reinigung einer Uberboden-
flache, wie beispielsweise eines Plateaus einer Fulleis-
te, durchgefiihrt werden. Das vorgeschlagene Uberbo-
denreinigungselement bewegt sich relativ zu einem Ge-
hause des Reinigungsgerates, namlich durch Rotation
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um eine Rotationsachse bzw. ein Verschwenken. Ein zur
Reinigung dienender Teilbereich des Uberbodenreini-
gungselementes ist dabei so an dem Reinigungsgerat
angeordnet, dass er eine H6henebene schneidet, wel-
che einen Abstand von 3 cm oder mehr, beispielsweise
bis hin zu 8 cm, zu einer untersten Standflache des Rei-
nigungsgerates aufweist. Die unterste Standflache im
Sinne der Erfindung ist dabei ein Kontaktbereich des Rei-
nigungsgerates, welcher bezogen auf die flr einen Rei-
nigungsbetrieb Ubliche Orientierung des Reinigungsge-
rates in Kontakt mit der Flache steht, auf welcher sich
das Reinigungsgerat befindet. Diese unterste Standfla-
che ist Ublicherweise ein die Flache berihrender Um-
fangsteilbereich eines oder mehrerer Verfahrrader des
Reinigungsgerates und/oder ein die Flache kontaktieren-
der Umfangsteilbereich eines Reinigungselementes. Mit
anderen Worten befindet sich der reinigende Teilbereich
des Uberbodenreinigungselementes somit 3 cm oder
mehr, bis hin zu beispielsweise 8 cm, oberhalb einer Fla-
che, auf welcher das Reinigungsgerat steht, so dass eine
Uberbodenreinigung in einer dementsprechenden Ebe-
ne von beispielsweise 3 cm bis 8 cm Uber der Flache
erfolgen kann. Grundsatzlich kann der zu reinigende Teil-
bereich jedoch auch eine Hoéhendifferenz von mehr als
8 cm zu der Standflache aufweisen, beispielsweise 10
cm oder 15 cm, insbesondere angepasst an besonders
hohe FuRleisten oder andere Uberbodenflachen. Eine
typische Uberbodenflache ist beispielsweise das Plateau
einer Fulleiste, welche sich Ublicherweise mit Sauggut
anreichert und nicht mit den im Stand der Technik Ubli-
chen sich selbsttatig fortbewegenden Reinigungsgera-
ten gereinigt werden kann, da diese keine MalRnahmen
zur Reinigung von Uberbodenflachen beriicksichtigen.
Das rotierbare Uberbodenreinigungselement rotiert
wéhrend der Uberbodenreinigung vorteilhaft, so dass
sich eine Reinigungsfunktion wie beispielsweise bei ei-
ner Reinigungswalze einer Autowaschanlage ergibt. So-
fern das Uberbodenreinigungselement nicht um 360
Grad oder mehr rotierbar ist, sondern vielmehr nur tber
einen Winkelteilbereich schwenkbar, kann das Uberbo-
denreinigungselement wahrend der Uberbodenreini-
gung hin und her verschwenken, wobei die Uberboden-
flache nach der Art eines Scheibenwischers liberstrichen
wird. Je nach der vertikalen Ausdehnung des Uberbo-
denreinigungselementes kann dabei nicht nur eine Uber-
bodenflache gereinigt werden, sondern beispielsweise
auch eine zugehorige Seitenflache, wie beispielsweise
eine Seitenflache einer FuRleiste. Dies erhdht den Rei-
nigungseffekt zusatzlich. In Bezug auf das schwenkbare
Uberbodenreinigungselement kann speziell auch vorge-
sehen sein, dass dieses fiir eine Uberbodenreinigung
nur anfanglich einmal relativ zu einem Gehause des Rei-
nigungsgerates verschwenkt wird, ndmlich auf die zu rei-
nigende Uberbodenflache zu und sich wahrend der Uber-
bodenreinigung nicht weiter um die Rotationsachse be-
wegt, sondern die Uberbodenflache und gegebenenfalls
eine zugehorige Seitenflache vielmehr nur aufgrund ei-
ner Fortbewegung des Reinigungsgerates lUberstreicht.
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Fiir die Rotation bzw. das Verschwenken des Uberbo-
denreinigungselementes um die Rotationsachse kann
ein Motor des Reinigungsgerates genutzt werden, bei-
spielsweise ein Motor, welcherauch die Verfahrrader des
Reinigungsgerates und/oder ein Reinigungselement der
Flachenreinigungseinrichtung antreibt, oder ein separa-
ter Motor, welcher ausschlief3lich nur der Bewegung des
Uberbodenreinigungselementes dient.

[0012] Es wird vorgeschlagen, dass das Uberboden-
reinigungselement eine Birste und/oder eine Walze
und/oder einen Kamm aufweist. Eine Birste in diesem
Sinne kann beispielsweise ein im Wesentlichen zylinder-
férmiges Element sein, welches an seiner Umfangsfla-
che radial nach aufen weisende Borsten aufweist. Die
Birste weist dabeieine Vielzahl von in Zeilen und Spalten
nebeneinander angeordneten Borsten auf. Dartber hin-
aus kann die Burste auch ein ebenes, nicht gekrimmtes
Tragerelement aufweisen, auf welchem eine Vielzahl
von Borsten in Zeilen und Spalten angeordnet sind. Die-
se Biirste kann ebenfalls um die Rotationsachse rotieren,
befindet sich dabei allerdings nur dann in Eingriff mit der
Uberbodenflache bzw. der Seitenflache, wenn sich die
Borsten aktuell in einem Winkelbereich befinden, wel-
cher die Uberbodenflache bzw. Seitenfléche schneidet.
Ein eine Walze aufweisendes Uberbodenreinigungsele-
ment kann beispielsweise eine textile Reinigungswalze
bzw. eine mit einem Textil ummantelte Walze sein, wie
sie insbesondere bei Feuchtreinigungsgeraten zur An-
wendung kommt. Das Textil kann dabei insbesondere
fur einen zusatzlichen Reinigungseffekt mit einer Flus-
sigkeit befeuchtet sein, so dass bei der Kontaktierung
der Uberbodenflache bzw. der Seitenfliche durch die
Walze eine bessere Staubanhaftung erzielt werden kann
als mit einem trockenen Textil. Die Walze kann entweder
manuell durch einen Nutzer des Reinigungsgerates be-
feuchtet werden oder automatisch mittels einer an einen
Flussigkeitsbehalter angeschlossenen Auftragseinrich-
tung. Des Weiteren kann das Uberbodenreinigungsele-
ment einen Kamm aufweisen, welcher beispielsweise li-
nienférmig angeordnete Borstenelemente aufweist. Ein
solcher Kamm kann entweder um die Rotationsachse
rotierbar oder um eine Rotationsachse schwenkbar sein,
wobei jeweils nur ein auf die Breite der Borsten be-
schrankter Winkelbereich in Kontakt mit der zu reinigen-
den Uberbodenflache bzw. Seitenflache steht. Selbst-
verstandlich sind auch Uberbodenreinigungselemente
denkbar, welche eine Birste, eine Walze, einen Kamm
und/oder eine Vielzahl dieser kombinieren.

[0013] Es wird vorgeschlagen, dass die Rotationsach-
se bezogen auf eine fiir einen Reinigungsbetrieb tbliche
Orientierung des Reinigungsgerates im Wesentlichen
senkrecht zu der Standflache angeordnet ist. Sofern das
Reinigungsgerat mit seiner untersten Standflache auf ei-
ner Flache, beispielsweise einer FuBbodenflache, steht,
steht die Rotationsachse senkrecht zu dieser Standfla-
che. Dadurch steht die Rotationsachse Ublicherweise
auch senkrecht zu der Uberbodenflache, so dass bei-
spielsweise die Borsten des Uberbodenreinigungsele-
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mentes entlang ihrer Langserstreckung tber die Uber-
bodenflache streichen kénnen. Eine gegebenenfalls mit
zu reinigende Seitenflache gelangt dabei vorzugsweise
mit einem Umfangsteilbereich des Uberbodenreini-
gungselementes in Kontakt. Im Sinne einer im Wesent-
lichen senkrechten Anordnung der Rotationsachse rela-
tiv zu der Standflache werden auch Ausfiihrungsformen
verstanden, bei welchen die Rotationsachse geringfligig
gekippt ist, beispielsweise um plus/minus 10 Grad. Als
Standflache wird hier eine Ublicherweise aus mehreren
Kontaktpunkten bzw. Kontaktflachen aufgespannte Ebe-
ne verstanden, welche vorzugsweise keine Steigungen
oder Neigungen aufweist. Sollte sich das Reinigungsge-
rat dennoch beispielsweise auf einer ansteigenden oder
geneigten Flache befinden, versteht es sich von selbst,
dass die Rotationsachse des Uberbodenreinigungsele-
mentes dann entsprechend gekippt ist.

[0014] Alternativ zu einer im Wesentlichen senkrech-
ten Anordnung der Rotationsachse zu der Standflache
kann des Weiteren vorgesehen sein, dass die Rotations-
achse im Wesentlichen horizontal ausgerichtet ist, so
dass das Uberbodenreinigungselement parallel zu einer
Langserstreckung eines Plateaus einer Fullleiste aus-
gerichtet ist und das Plateau wie bei einer horizontal an-
geordneten Walze einer Autowaschanlage reinigt.
[0015] Des Weiteren kann vorgesehen sein, dass das
Uberbodenreinigungselement Borsten und/oder Fila-
mente aufweist, welche bezogen auf eine fir einen Rei-
nigungsbetrieb Ubliche Orientierung des Reinigungsge-
rates einen ausgehend von ihrem Befestigungsort an der
Rotationsachse nach unten weisenden freien Endbe-
reich aufweisen. Diese Ausgestaltung eignet sich insbe-
sondere bei einem um eine vertikal angeordnete Rotati-
onsachse rotierenden Uberbodenreinigungselement.
Die Borsten bzw. Filamente des Uberbodenreinigungs-
elementes stehen dabei nicht senkrecht zu der Rotati-
onsachse, sondern nach unten weisend, so dass diese
von einem Befestigungsort oberhalb einer Ebene der
Uberbodenflache auf die Uberbodenfliche herabzeigen
unddie Uberbodenflache zumindest mit ihren freien End-
bereichen kontaktieren. Besonders vorteilhaft kdnnen
die Borsten und/oder Filamente dabei flexibel ausgebil-
det sein und eine Eigensteifigkeit aufweisen, die auf-
grund der an den Borsten bzw. Filamenten angreifenden
Gewichtskraft zu einem Absenken der Borsten bzw. Fi-
lamente auf die Uberbodenflache fiihrt. Insbesondere
eignen sich textile Filamente, welche ein Uberbodenrei-
nigungselement nach der Art eines Ublichen Wischmops
bilden und auf die Uberbodenflache herunterhéngen. Die
Filamente kbnnen manuell oder automatisch mit Flussig-
keit benetzt werden, um eine bessere Staubanhaftung
zu erzielen.

[0016] Vorteilhaft ist das Uberbodenreinigungsele-
ment auf ein Gehduse des Reinigungsgerates zu
und/oder in ein Gehause des Reinigungsgerates hinein
verlagerbar bzw. von dem Gehduse weg und/oder aus
dem Gehause heraus verlagerbar. Die Verlagerung des
Uberbodenreinigungselementes kann beispielsweise
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ausschlieRlich auBerhalb des Gehduses des Reini-
gungsgerates stattfinden, oder eine Verlagerung inner-
halb des Gehauses miteinbeziehen. In dem Fall, dass
das Uberbodenreinigungselement in das Geh&use hin-
ein verlagerbar und aus dem Gehé&use heraus verlager-
barist, kann das Uberbodenreinigungselement bei Nicht-
Gebrauch besonders vorteilhaft in das Gehause hinein
verlagert sein, so dass sich die duflere Form des Reini-
gungsgerétes vorteilhaft reduziert und das Uberboden-
reinigungselement beispielsweise nicht zu einer unge-
wiinschten Beabstandung des Reinigungsgerates von
einem Hindernis, einer Raumbegrenzung oder derglei-
chen filhrt. Nach Bedarf, d. h. wenn eine Uberbodenrei-
nigung stattfinden soll, wird das Uberbodenreinigungse-
lement entsprechend wieder aus dem Gehause heraus-
gefahren, so dass dieses fiir eine Uberbodenreinigung
zur Verfligung steht. Alternativ kann das Uberbodenrei-
nigungselement auch nur auBerhalb des Gehauses ver-
lagert werden, namlich auf das Gehause zu und von dem
Gehduse weg. Insbesondere kann beispielsweise ein
Uberbodenreinigungselement an das Geh&use des Rei-
nigungsgerates angeklappt werden. In diesem Zusam-
menhang kann vorgesehen sein, dass eine Verlagerung
des Uberbodenreinigungselementes relativ zu dem Ge-
hause nur dann stattfindet, wenn ein Uberbodenreini-
gungsmodus des Reinigungsgerates aktiviert ist.

[0017] Im Zusammenhang mit der Verlagerbarkeit des
Uberbodenreinigungselementes relativ zu dem Gehau-
se des Reinigungsgerates wird zudem ein Regenerati-
onselement vorgeschlagen, welches so an dem Gehau-
se angeordnet ist, dass das Uberbodenreinigungsele-
ment bei einer Verlagerung relativ zu dem Gehduse an
dem Regenerationselement entlangstreicht. Das Rege-
nerationselement kann beispielsweise eine Abstreiflip-
pe, eine Birste oder ein Kamm sein. Das vorgeschlage-
ne Regenerationselement dient der Reinigung des Uber-
bodenreinigungselementes durch mechanische Einwir-
kung. Das Regenerationselement ist dabei so im Verla-
gerungsbereich des Uberbodenreinigungselementes
angeordnet, dass das Uberbodenreinigungselement bei
seiner Verlagerung an dem Regenerationselement ent-
langstreicht und Staub und/oder Schmutz, welcher zuvor
von einer Uberbodenflache aufgenommen wurde, an das
Regenerationselement abgibt. Das Regenerationsele-
ment kann beispielsweise die Borsten und/oder Filamen-
te einer Burste, einer Walze, eines Kamms oder derglei-
chen aufkdmmen, abstreifen oder auf andere Art und
Weise von Staub und Schmutz befreien. Insbesondere
kann es dabei vorgesehen sein, dass das Uberboden-
reinigungselement alleinig zum Zwecke der Regenerati-
on in vorbestimmten zeitlichen Abstdnden oder zu be-
stimmten Zeitpunkten relativ zu dem Gehause des Rei-
nigungsgerates und damit auch relativ zu dem Regene-
rationselement verlagert wird. Dem Regenerationsele-
ment kann dabei vorzugsweise ein Auffangbehalter oder
ahnliches zugeordnet sein, so dass der von dem Uber-
bodenreinigungselement entfernte Staub und/oder
Schmutz nicht zuriick auf die Uberbodenfléche oder eine
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sonstige Flache gelangt. Insbesondere kann auch eine
Kombination mit einem Sauggeblase vorteilhaft sein,
welches den geldsten Staub und/oder Schmutz direkt in
einen Sammelbehélter tberfihrt. Alternativ kann es je-
doch auch vorgesehen sein, dass der Staub und/oder
Schmutz auf die Flache geférdert wird, auf welcher das
Reinigungsgerat steht oder verfahrt, so dass das Reini-
gungsgerat den Staub und/oder Schmutz mittels der tib-
lichen Flachenreinigungseinrichtung aufnehmen kann,
beispielsweise mittels eines Sauggebladses des Reini-
gungsgerates.

[0018] Es wird vorgeschlagen, dass das Uberboden-
reinigungselement unter Anderung der Héhendifferenz
relativ zu einem Gehause des Reinigungsgerates verla-
gerbar ist. Durch diese Ausgestaltung kann das Uberbo-
denreinigungselement an eine variierende Héhe einer
Uberbodenflache oder verschiedene Héhen mehrerer
Uberbodenflachen angepasst werden. Die Verlagerung
des Uberbodenreinigungselementes kann beispielswei-
se durch ein Verschwenken und/oder Verschieben des
Uberbodenreinigungselementes relativ zu dem Gehau-
se erfolgen. Die Verlagerungist manuell durch einen Nut-
zer des Reinigungsgerates oder automatisch mittels ei-
ner Motorsteuerung moglich, welche insbesondere an
eine Hohendetektion gekoppelt ist. Es kann zudem vor-
gesehen sein, dass eine Verlagerung des Uberboden-
reinigungselementes relativ zu dem Gehause nur dann
stattfindet, wenn ein Uberbodenreinigungsmodus des
Reinigungsgerates aktiviert ist.

[0019] Es kann vorgesehen sein, dass der Rotations-
achse ein Federelement zugeordnet ist, welches so an
dem Reinigungsgerat angeordnet und ausgebildet ist,
dass eine Ruckstellkraft des Federelementes in eine von
einem Gehéause des Reinigungsgerates weg gerichtete
Richtung wirkt, und/oder dass das Federelement durch
Beaufschlagung mit einer Kraft entgegen der Ruckstell-
kraft in einer gespannten Stellung arretierbar ist. Bei-
spielsweise ist das Uberbodenreinigungselement ge-
maf dieser Ausfiihrung mittels Federkraft gespannt und
kann durch Lésen dieser Verspannung relativ zu dem
Gehause des Reinigungsgerates verlagert werden, ins-
besondere in eine zur Uberbodenreinigung geeignete
Stellung von dem Gehause entfernt werden. Zur Rick-
verlagerung des Uberbodenreinigungselementes und
damit auch des Federelementes kann das Uberboden-
reinigungselement durch Beaufschlagung mit einer vor-
definierten Kraft wieder in die urspriingliche Stellung (Ru-
hestellung) verlagert werden, beispielsweise durch eine
definierte Fahrt des Reinigungsgerates gegen ein Ob-
jekt, eine Wand, einen dafir vorgesehen Teilbereich ei-
ner Basisstation und dergleichen. Alternativ kann die
Verspannung des Federelementes entgegen der Riick-
stellkraft und die Arretierung in dieser Stellung auch tiber
einen elektrischen, mechatronischen, mechanischen
oder pneumatischen Antrieb, zum Beispiel Servomotor,
Getriebe, Piezoelement, Formgedachtnislegierung
usw., erfolgen. Das Uberbodenreinigungselement sollte
sich moglichst dann wieder zuriickverlagern, wenn die
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Uberbodenreinigung beendet ist, um potentielle StoRe
mit Hindernissen zu vermeiden.

[0020] Bevorzugt wird vorgeschlagen, dass das Rei-
nigungsgerat eine Steuereinrichtung aufweist, welche ei-
ne Verlagerung und/oder Rotation des Uberbodenreini-
gungselementes relativ zu einem Gehduse des Reini-
gungsgerates in Abhangigkeit von einem Detektionssig-
nal einer Detektionseinrichtung steuert, wobei die Detek-
tionseinrichtung eingerichtet ist, eine Uberbodenflache
zu detektieren. Gemal dieser Ausgestaltung erfolgt eine
Verlagerung und/oder Rotation des Uberbodenreini-
gungselementes automatisch in Folge des Signals einer
Detektionseinrichtung, die eine Uberbodenflache erken-
nen und insbesondere auch deren Héhe feststellen kann.
Die Detektionseinrichtung kann beispielsweise einen
Kontaktsensor beinhalten, der eine Kollision detektiert,
die im Zusammenhang mit der Anwesenheit einer Uber-
bodenflache steht. Alternativ und/oder zusétzlich kann
die Detektionseinrichtung eine Detektionseinrichtung fur
ein Navigationssystem des Reinigungsgerates beinhal-
ten, welche die Umgebung des Reinigungsgerates de-
tektiert, so dass StoRRe verhindert werden kénnen und
sich das Reinigungsgerat selbsttatig innerhalb der Um-
gebung bewegen kann. Beispielsweise kann die Detek-
tionseinrichtung eine Triangulationsmesseinrichtung
sein, welche Absténde zu Objekten, beispielsweise auch
FuRleisten mit einer Uberbodenflache, detektieren kann.
Ebenso kann die Detektionseinrichtung einen Ultra-
schallsensor, Infrarotsensor, Induktionssensor oder der-
gleichen beinhalten. Allen Detektionseinrichtungen ist
gemein, dass diese durch Messung in unterschiedlichen
Hoéhenebenen eine Hohe oder einen Hohenbereich einer
Uberbodenflache bestimmen kénnen, so dass die Steu-
ereinrichtung auf die Existenz einer Uberbodenflache
schlieRen kann und entsprechend eine Verlagerung
und/oder Rotation des Uberbodenreinigungselementes
zur Reinigung der Uberbodenflache veranlasst.

[0021] Es kann vorgesehen sein, dass die Detekti-
onseinrichtung zwei Abstandssensoren aufweist, welche
bezogen auf eine fiir eine Reinigung Uibliche Orientierung
des Reinigungsgerates zueinander hdhenversetzte und
sich bezogen auf eine Projektion in vertikale Richtung
Uberlappende Detektionsbereiche aufweisen. Die bei-
den Abstandssensoren sind so an dem Gehause arran-
giert, dass diese das Erkennen einer Uberbodenflache,
beispielsweise eines Plateaus einer FuBleiste, ermogli-
chen. Die Sensorik beinhaltet eine Kombination von zwei
oder mehr Sensorelementen, wie beispielsweise Ultra-
schallsensoren, Infrarotsensoren, Laserdistanzsenso-
ren oder weitere, von welchen zumindest einer einen Ab-
standswert zu einem eine Uberbodenflache aufweisen-
den Objekt, insbesondere einer FuBleiste, ermittelt. Zu-
mindest ein weiterer Abstandssensor misst entspre-
chend einen Abstand in einer anderen Hohe, so dass
von einer Differenz der gemessenen Abstéande und der
jeweiligen Héhe auf eine Form bzw. Héhe des Objektes
geschlossen werden kann, insbesondere erkannt wer-
den kann, ob es sich um eine Uberbodenflache wie eine
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FuBleiste handelt. Insbesondere kann die Detektionsein-
richtung auch mehr als zwei Abstandssensoren aufwei-
sen, beispielsweise ein Sensorarray mit einer Vielzahl
von Sensoren, welche bezogen auf eine tbliche Orien-
tierung des Reinigungsgerates wahrend eines Reini-
gungsbetriebs vertikal Uibereinander angeordnet sind.
Die Sensoren dieses Sensorarrays messen eine Vielzahl
von Messwerten in unterschiedlichen Abstanden zu ei-
ner Bodenflache, so dass eine Kontur eines Objektes
abgescannt werden kann, eine tatsachliche Hohe, bei-
spielsweise die Hohe einer FuBlleiste, erkannt werden
kann und eine Héhenanpassung der Uberbodenreini-
gungseinrichtung entsprechend ausgeldst werden kann.
Dabei kann insbesondere vorgesehen sein, dass einer
oder mehrere Abstandssensoren der Detektionseinrich-
tung gleichzeitig Sensoren sind, welche nach dem Stand
der Technik ohnehin an dem Reinigungsgeratvorhanden
sind, beispielsweise eine Messeinrichtung, insbesonde-
re Triangulationsmesseinrichtung, zur Navigation und
Selbstlokalisierung des Reinigungsgerates oder derglei-
chen. In dem Fall, dass der fur die Navigation an einer
Unterseite des Gehduses des Reinigungsgerates vor-
handene Laserdistanzsensor eingesetzt wird, kann vor-
teilhaft in einem Winkel von 360 Grad eine Abstands-
messung zu Hindernissen erfolgen.

[0022] Insbesondere wird vorgeschlagen, dass ein
erster Abstandssensor einen Detektionsbereich auf-
weist, welcher bezogen auf eine vertikale Raumrichtung
zumindest in einem Teilbereich einen Abstand von we-
niger als ungefahr 3 cm zu einer untersten Standflache
des Reinigungsgerates aufweist, und dass ein zweiter
Abstandssensor einen Detektionsbereich aufweist, wel-
cher bezogen auf die vertikale Raumrichtung zumindest
in einem Teilbereich einen Abstand von mehr als unge-
fahr 8 cm zu der untersten Standflache aufweist. Durch
diese Ausgestaltung sind die Abstandssensoren so po-
sitioniert, dass zumindest ein Abstandssensor einen De-
tektionsbereich aufweist, welcher eine Fulleiste beinhal-
tet, und ein zweiter Abstandssensor einen Detektions-
bereich aufweist, welcher bezogen auf dieselbe Raum-
richtung keine FuRleiste aufweist. Der erste Abstands-
sensor ermittelt dabei einen Abstand zu einem Objekt,
wie hier beispielsweise der FuBleiste, wahrend der zwei-
te Abstandssensor, der gegebenenfalls weiteren Aufga-
ben wie der Navigation des Reinigungsgerates dient, erst
hinzugezogen werden kann, wenn eine Anndherung des
Reinigungsgerates an einen Raumrand festgestellt wur-
de. Dabei ist der Abstand des zweiten Abstandssensors
von einer FulRbodenflache so bemessen, dass sein De-
tektionsbereich oberhalb des Detektionsbereiches des
ersten Abstandssensors und oberhalb der Oberkante ei-
ner Ublichen FuRleiste liegt. Die Differenz der von den
beiden Abstandssensoren gemessenen Abstandswerte
lasst einen Rickschluss auf das Vorhandensein einer
FuBleiste zu. Die Detektionsbereiche der Abstandssen-
soren konnen dabei beispielsweise Messebenen eines
Sensors sein, welche bei Ublicher Orientierung des Rei-
nigungsgerates wahrend eines Reinigungsbetriebs im
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Wesentlichen horizontal und parallel zu einer ebenen
FuRbodenflache liegen. Hier kénnen sich gegebenen-
falls Abweichungen ergeben, wenn es sich bei der
FuBbodenflache um eine unebene Flache und/oder eine
FuRbodenflache mit Steigungen bzw. Neigungen han-
delt.

[0023] Nebendem zuvor beschriebenen sich selbstta-
tig fortbewegenden Reinigungsgerat wird mit der Erfin-
dung ebenfalls ein Verfahren zum Betrieb eines sich
selbsttatig fortbewegenden Reinigungsgerates vorge-
schlagen, wobei das Reinigungsgerat eine zu reinigende
Flache mittels einer Flachenreinigungseinrichtung rei-
nigt, und wobei das Reinigungsgerat eine relativ zu der
Flache héhenversetzte Uberbodenflache mechanisch
mittels eines Uberbodenreinigungselements reinigt,
wahrend es wie fur einen Reinigungsbetrieb mittels der
Flachenreinigungseinrichtung auf der Flache steht bzw.
sich auf der Flache fortbewegt, wobei das Uberboden-
reinigungselement fiir einen Uberbodenreinigungsbe-
trieb einer Riickstellkraft eines dem Uberbodenreini-
gungselement zugeordneten Federelementes folgend in
eine von einem Gehduse des Reinigungsgerates weg
gerichtete Richtung verlagert wird, und wobei das Uber-
bodenreinigungselement bei Beaufschlagung mit einer
vordefinierten Kraft entgegen der Riickstellkraft auf das
Gehause zu verlagert wird und dort in einer gespannten
Ruhestellung arretiert wird. Diese erfindungsgemafie
Verfahrensfiihrung dient einer Verlagerung des Uberbo-
denreinigungselementes relativ zu dem Gehause, um ei-
ne Uberbodenreinigung durchfiihren zu kénnen. Insbe-
sondere kann es sich bei der Verlagerung um ein Ver-
schwenken des Uberbodenreinigungselementes relativ
zu dem Gehduse des Reinigungsgerates oder um ein
Ausfahren des Uberbodenreinigungselementes aus
dem Gehause des Reinigungsgerates handeln. Das Ver-
schwenken bzw. Ausfahren wird dabei durch die Ruck-
stellkraft des Federelementes unterstlitzt, so dass zur
Uberfiihrung des Uberbodenreinigungselementes in ei-
ne Uberbodenreinigungsstellung nur das Lésen einer Ar-
retierung erforderlich ist. Dies kann beispielsweise durch
eine Betatigung eines Knopfes, Schalters oder derglei-
chen erfolgen. Um das Uberbodenreinigungselement
nach Beendigung der Uberbodenreinigung vorteilhaft
wieder an oder in das Gehduse des Reinigungsgerates
zurlUckzufihren, ist die Rickstellkraft des Federelemen-
tes zu Uberwinden. Dies kann entweder manuell durch
einen Nutzer oder maschinell erfolgen, beispielsweise
durch eine Verfahrbewegung des Reinigungsgerates ge-
gen ein Hindernis, einen dafiir vorgesehenen Teilbereich
einer Basisstation oder dergleichen, wodurch eine defi-
nierte Kraft auf das Federelement aufgebracht wird, die
die Ruckstellkraft iberwindet und entsprechend zu einer
Riickverlagerung des Uberbodenreinigungselementes
mit anschlieender Arretierung in der gespannten Ruhe-
stellung flhrt.

[0024] Zudem wird vorgeschlagen, insbesondere in
Verbindung mit dem zuvor vorgeschlagenen Verfahren,
dass das Reinigungsgerat eine zu reinigende Flache mit-
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tels einer Flachenreinigungseinrichtung reinigt, wobei
das Reinigungsgerat eine relativ zu der Flache hdhen-
versetzte Uberbodenfliche mechanisch mittels eines
Uberbodenreinigungselements reinigt, wahrend es wie
fur einen Reinigungsbetrieb mittels der Flachenreini-
gungseinrichtung auf der Flache steht bzw. sich auf der
Flache fortbewegt, wobei das Uberbodenreinigungsele-
ment zeitlich spater mittels eines Regenerationselemen-
tes des Reinigungsgerates regeneriert wird, indem das
Uberbodenreinigungselement bei einer Verlagerung re-
lativ zu einem Gehause des Reinigungsgerates an dem
Regenerationselement entlangstreicht. Diese Verfah-
rensfiihrung dient der Regeneration des Uberbodenrei-
nigungselementes nach einer Aufnahme von Staub
und/oder Schmutz wéahrend eines Uberbodenreini-
gungsbetriebs. Um die Reinigungsfahigkeit des Uberbo-
denreinigungselementes zu bewahren, kann beispiels-
weise in zeitlich vorgegebenen Absténden oder zu be-
stimmten Zeitpunkten oder auch individuell nach
Wunsch eines Nutzers des Reinigungsgerates eine Re-
generation mittels des Regenerationselementes durch-
gefuhrt werden. Bei der Regeneration wirkt das Rege-
nerationselement mechanisch auf das Uberbodenreini-
gungselement ein, indem das Uberbodenreinigungsele-
ment an dem Regenerationselement entlangstreicht.
Beispielsweise kann das Regenerationselement vorteil-
haft als Abstreiflippe, Birste oder Kamm ausgebildet
sein, welche bzw. welcher die mechanische Interaktion
zwischen beiden Elementen verstarkt. Alternativ oder zu-
satzlich kann vorgesehen sein, dass das Uberbodenrei-
nigungselementrotiert wird, um Staub und/oder Schmutz
durch Fliehkraft von der Oberflache des Uberbodenrei-
nigungselementes abzuschleudern. Ebenfalls istdas Ab-
saugen des Uberbodenreinigungselementes mittels ei-
nes Luftstroms mdglich. Besonders vorteilhaft wird das
Uberbodenreinigungselement in gewissen Absténden in
das Gehduse des Reinigungsgerates eingefahren, wo-
durch die Borsten und/oder Filamente, insbesondere tex-
tilen Filamente des Uberbodenreinigungselementes,
mittels eines kammartigen Regenerationselementes
aufgekdmmt und von Staub und/oder Schmutz befreit
werden. Dieser Verfahrensschritt kann in einem definier-
ten Abstand von einer Uberbodenflache durchgefiihrt
werden, damit der geldste Staub und/oder Schmutz nicht
zuriick auf die Uberbodenflache gelangen kann. Vor-
zugsweise gelangt der von dem Uberbodenreinigungs-
element entfernte Schmutz bzw. Staub auf eine Flache,
auf welcher das Reinigungsgeréat verfahrt, so dass das
Reinigungsgerat diesen wahrend eines ublichen Reini-
gungsbetriebs mittels einer Flachenreinigungseinrich-
tung aufsaugen und in eine Staubkammer beférdern
kann.

[0025] Obwohl sich das erfindungsgeméafle Reini-
gungsgerat und das Verfahren flr ein solches insbeson-
dere in Bezug auf Saugroboter eignen, kann das Reini-
gungsgerat grundsatzlich auch ein ausschlief3lich als
Feuchtreinigungsroboter ausgebildetes Gerat sein. Des
Weiteren sind auch Kombinationen denkbar, beispiels-
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weise kombinierte Saug-Wisch-Gerate. Zudem kann das
mechanisch wirkende Uberbodenreinigungselement
auch durch eine Saug- und/oder Blaseinrichtung erganzt
sein, welche Sauggut von einer Uberbodenfliche ab-
saugt bzw. ausblast.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0026] Im Folgenden wird die Erfindung anhand von
Ausflihrungsbeispielen naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 ein erfindungsgemaRes Reinigungsgerat ge-
malR einer ersten Ausflihrungsform, perspek-
tivisch dargestellt,

Fig. 2 das Reinigungsgerat geman Figur 1 in einer
Draufsicht,

Fig. 3 das Reinigungsgerat gemal den Figuren 1
und 2 in einer Seitenansicht,

Fig. 4 ein Reinigungsgerat gemal einer zweiten
Ausfiihrungsform in einer Seitenansicht,

Fig. 5 das Reinigungsgerat gemal Figur 4 in einer
Draufsicht,

Fig. 6 ein Reinigungsgerat gemal einer dritten Aus-
fuhrungsform in einer Seitenansicht,

Fig. 7 das Reinigungsgerat geman Figur 6 in einer
Draufsicht mit einem ausgeklappten Uberbo-
denreinigungselement,

Fig. 8 das Reinigungsgerat geman Figur 7 mit ein-
geklapptem Uberbodenreinigungselement,

eine Draufsicht eines alternativen Reini-
gungselementes mit in das Reinigungsgerat
eingefahrenem Uberbodenreinigungsele-
ment,

Fig. 9

Fig. 10  eine weitere Ausflihrungsform eines Reini-

gungsgerates in einer Seitenansicht,
Fig. 11 das Reinigungsgerat gemaf Figur 10 in einer
Draufsicht.

Beschreibung der Ausfiihrungsformen

[0027] Die Figuren 1 bis 3 zeigen ein Reinigungsgerat
1 gemal einer ersten Ausfihrungsform. Das Reini-
gungsgerat 1 ist hier beispielsweise als autonomer Sau-
groboter ausgebildet. Das Reinigungsgerat 1 weist ein
Gehéause 15, eine Flachenreinigungseinrichtung 2 und
Verfahrrader, welche eine Standflache 7 bereitstellen,
die einen Teilbereich einer Flache 3 kontaktiert, auf. Die
Flachenreinigungseinrichtung 2 beinhaltet eine Borsten-
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walze und eine Motor-Geblase-Einheit (nicht darge-
stellt). An dem Gehduse 15 ist bezogen auf eine Ubliche
Vorwartsfahrtrichtung des Reinigungsgerates 1 seitlich
ein Uberbodenreinigungselement 4 angeordnet, wel-
ches zur Reinigung einer Uberbodenflache 5 dient. Die
Uberbodenflache 5 ist hier beispielsweise ein Plateau
einer FuBleiste. Die FulRleiste weist des Weiteren eine
Seitenflache 23 auf, welche sich senkrecht von der Fla-
che 3 erhebt.

[0028] Das Uberbodenreinigungselement 4 ist hier als
zylindrische Walze 9 ausgebildet, die eine Vielzahl von
Borsten 11 aufweist, die radial nach auf3en weisen. Das
Uberbodenreinigungselement 4 ist an einer Rotations-
achse 6 gelagert und um diese rotierbar. Die Rotations-
achse 6 der Walze 9 steht senkrecht zu der Flache 3 und
damit auch senkrecht zu den Standflachen 7 des Reini-
gungsgeriates 1. Das Uberbodenreinigungselement 4 ist
derart an dem Gehause 15 des Reinigungsgerates 1 an-
geordnet, dass sich zumindest ein Anteil der Borsten 11
der Walze 9 oberhalb der Uberbodenflache 5 befinden,
d. h. eine Hohendifferenz zu der untersten Standflache
7 des Reinigungsgerates 1 aufweisen, welche gleich
oder groferist als der Abstand zwischen der Standflache
7 und der Uberbodenflache 5. Hier betragt die Héhe der
Uberbodenflache 5 relativ zu der Flache 3 beispielsweise
5 cm. Bei der dargestellten Orientierung des Reinigungs-
gerates 1 relativ zu der Flache 3 befindet sich das Uber-
bodenreinigungselement 4 bezogen auf die die Uberbo-
denreinigung bewirkenden Borsten 11 in einem Hohen-
bereich zwischen ungefahr 3 cm und 6 cm, so dass ei-
nerseits die Seitenflache 23, und andererseits die Uber-
bodenflache 5 gereinigt werden kann.

[0029] In den Figuren 2 und 3 ist erkennbar, dass das
Reinigungsgerat 1 zusatzlich eine Seitenblrste 22 auf-
weist, welche insbesondere der Reinigung von Uber-
gangsbereichen zwischen horizontalen und vertikalen
Flachen dient, wie beispielsweise zwischen der Flache
3 und der Seitenflache 23.

[0030] DasReinigungsgerat 1 weistdes Weiteren eine
Detektionseinrichtung 17 auf, welche hier unter anderem
eine Triangulationsmesseinrichtung aufweist. Die Trian-
gulationsmesseinrichtung dient tblicherweise der Mes-
sung von Absténden zu Objekten, um eine Karte einer
Umgebung des Reinigungsgerates 1 zu erstellen und da-
raufhin eine Navigation und Selbstlokalisierung des Rei-
nigungsgerates 1 innerhalb der Umgebung zu ermdgli-
chen. Die Triangulationsmesseinrichtung misst Abstéan-
deinnerhalb eines flachenférmigen Detektionsbereiches
21, welcher hier oberhalb der Ebene der Uberbodenfla-
che 5 liegt. Somit kann die Triangulationsmesseinrich-
tung in dem hier gezeigten Fall keine Abstandsmessung
zu der FuRleiste durchfiihren, jedoch beispielsweise zu
einer dahinterliegenden Wand.

[0031] WieinFigur 3 erkennbar, weistdas Reinigungs-
gerat 1 dartber hinaus mehrere weitere Abstandssen-
soren 18,19 auf, welche bezogen auf die gezeigte Ori-
entierung des Reinigungsgerates 1 vertikal ibereinander
angeordnet sind. Diese Abstandssensoren 18, 19 sind
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hier beispielsweise Ultraschallsensoren, die ebenfalls ei-
nen Abstand zu Objekten messen kdénnen. Jeder Ab-
standssensor 18, 19 weist ebenfalls einen Detektions-
bereich 20 auf, der jeweils unterhalb des Detektionsbe-
reiches 21 der Triangulationsmesseinrichtung liegt. Hier
befinden sich die Detektionsbereiche 20 aller Abstands-
sensoren 18, 19 in einer Hohenebene unterhalb der Ebe-
ne der Uberbodenflache 5.

[0032] Eine Verfahrensfihrung fiir das dargestellte
Reinigungsgerat 1 kann nun so erfolgen, dass das Rei-
nigungsgerat 1 zunachst mittels der Flachenreinigungs-
einrichtung 2 eine Reinigung der Flache 3 durchfiihrt.
Dabei wirkt die Flachenreinigungseinrichtung 2 auf die
zu reinigende Flache 3 ein und saugt Sauggut von der
Flache 3 in eine Staubkammer des Reinigungsgerates
1 ein. Wahrend der Fortbewegung Uber die Flache 3
misst die Detektionseinrichtung 17 des Reinigungsgera-
tes 1 fortwahrend Abstdnde zu Hindernissen innerhalb
der Umgebung, unter anderem auch zu der Seitenflache
23 und beispielsweise einer dahinter angeordneten
Wand (nicht dargestellt). Da die Triangulationsmessein-
richtung der Detektionseinrichtung 17 innerhalb eines
Detektionsbereiches 21 misst, welcher bezogen auf eine
Hohe relativ zu der Flache 3 oberhalb der Detektionsbe-
reiche 20 der als Ultraschallsensoren ausgebildeten Ab-
standssensoren 18, 19 angeordnet ist, ergeben sich un-
terschiedliche Abstandswerte zu dem néchstliegenden
Hindernis. Hier misst die Triangulationsmesseinrichtung
einen Abstand zu der Wand oberhalb der Uberbodenfl-
che 5, wahrend die Abstandssensoren 18, 19 bezogen
auf die gleiche Messrichtung einen Abstand zu der Sei-
tenflache 23 der FuRleiste messen, welche die Detekti-
onsbereiche 20 der Abstandssensoren 18, 19 schneidet.
Die gemessenen Abstandswerte der Detektionseinrich-
tung 17 werden an eine Auswerte- und Steuereinrichtung
des Reinigungsgerates 1 weitergeleitet, welche anhand
der vorliegenden Abstandsdifferenz und der Kenntnis
Uber die Hohen der Detektionsbereiche 20, 21 auf die
Existenz einer Uberbodenfliche 5 zwischen dem Detek-
tionsbereich 20 des vertikal obersten Abstandssensors
18 und dem Detektionsbereich 21 der Triangulations-
messeinrichtung schlieRen |asst.

[0033] Um nun die Uberbodenfliche 5 zu reinigen,
fahrt das Reinigungsgerat 1 auf die FuRleiste zu und ori-
entiert sich relativ zu dieser so, dass die das Uberboden-
reinigungselement 4 aufweisende Seite des Gehauses
15 des Reinigungsgerates 1 zu der Seitenflache 23 der
FuRleiste zeigt. Sofern die Hohe der Borsten 11 des
Uberbodenreinigungselementes 4 sich noch nicht in ei-
ner Héhe befinden, welche zur Reinigung der Uberbo-
denflache 5 geeignet ist, kann die Auswerte- und Steu-
ereinrichtung das Uberbodenreinigungselement 4 bzw.
die Rotationsachse 6 noch entsprechend verlagern, so
dass zumindest ein reinigender Teilbereich des Uberbo-
denreinigungselementes 4 oberhalb der Uberbodenfla-
che 5 angeordnet ist. Des Weiteren kann das Uberbo-
denreinigungselement 4 relativ zu dem Gehause 15 des
Reinigungsgerates 1 auf die Seitenflache 23 bzw. die
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Uberbodenflache 5 zubewegt werden. Dies kann auto-
matisch erfolgen oder manuell durch einen Nutzer des
Reinigungsgerates 1. Beispielsweise wird fir die Verla-
gerung des Uberbodenreinigungselementes 4 ein ent-
gegen seiner Rickstellkraft gespanntes Federelement
per Tastendruck entspannt, so dass das Uberbodenrei-
nigungselement 4 daraus resultierend verlagert wird.
Das Uberbodenreinigungselement 4 wird so an die Sei-
tenflache 23 angelegt, dass zumindest ein Teil der Bors-
ten 11 tber die Uberbodenflache 5 ragt. Fiir die Reini-
gung der Uberbodenflache 5 und auch der Seitenflache
23 wird das Uberbodenreinigungselement 4 um die Ro-
tationsachse 6 rotiert. Dies erfolgt mittels eines Motors
des Reinigungsgerates 1. Durch die Rotation werden
Staub und Schmutz einerseits von der Uberbodenflache
5 und andererseits von der Seitenflache 23 herunterge-
burstet, so dass diese der Schwerkraft folgend auf die
Flache 3 fallen, auf welcher das Reinigungsgeréat 1 steht
oder entlang der Seitenflache 23 verfahrt. Dieser Staub
und/oder Schmutz kann dann mittels der Flachenreini-
gungseinrichtung 2 des Reinigungsgerates 1 in eine
Staubkammer des Reinigungsgerates 1 Uberflhrt wer-
den.

[0034] Nachdem die Reinigung der Uberbodenflache
5 und der Seitenflache 23 abgeschlossen ist, kann das
Reinigungsgerat 1 beispielsweise zu einer Basisstation
(nicht dargestellt) fahren und dort das Uberbodenreini-
gungselement 4 gegen eine dafiir vorgesehene Flache
driicken, woraufhin das Federelement des Uberboden-
reinigungselementes 4 entgegen seiner Ruckstellkraft
wieder in eine Ruhestellung verlagert und darin arretiert
wird.

[0035] Da die Uberbodenflache 5 grundsétzlich auch
héher liegen kénnte als eine Bauhdhe des Reinigungs-
gerates 1, kann das Uberbodenreinigungselement 4
grundséatzlich so verlagert werden, dass dieses hodher
platziert ist als die Bauh6éhe des Reinigungsgerates 1,
so dass das Uberbodenreinigungselement 4 dadurch
auch in die Detektionsbereiche 20, 21 der Detektionsein-
richtung 17 hineinragen wirde. In diesem Fall kénnte
wéhrend einer Uberbodenreinigung eine Information an
die Steuereinrichtung des Reinigungsgerates 1 derart er-
folgen, dass ein entsprechender Winkelbereich flr die
Navigation des Reinigungsgerates 1 ausgeblendet bzw.
nicht bertcksichtigt wird.

[0036] Die Figuren 4 und 5 zeigen eine zweite Ausfih-
rungsform eines Reinigungsgerates 1, bei welcher das
Uberbodenreinigungselement 4 ein ebenfalls um eine
vertikale Rotationsachse 6 rotierbarer Korper ist. Dieses
Uberbodenreinigungselement 4 ist als Biirste 8 mit einer
Mehrzahl von textilen Filamenten 12 ausgebildet, welche
jeweils an einem Befestigungsort 13 in der Blrste 8 ver-
ankert sind und mit ihren gegeniiberliegenden, freien
Endbereichen 14 der Schwerkraft folgend herabh&ngen.
[0037] Wahrend der Reinigung einer Uberbodenflache
5 rotiert die Burste 8, so dass die Filamente 12 aufgrund
der angreifenden Zentrifugalkraft angehoben werden
und Uber die Uberbodenflache 5 streichen. Zusétzlich
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kann dem Uberbodenreinigungselement 4 eine Befeuch-
tungseinrichtung (nicht dargestellt) zugeordnet sein, wel-
che flr eine Befeuchtung der Filamente 12 sorgt. Alter-
nativ kénnen die Filamente 12 auch manuell durch einen
Nutzer befeuchtet werden.

[0038] Im Ubrigen kann die Verfahrensfiihrung bei die-
sem Reinigungsgerat 1 analog zu dem zuvor dargestell-
ten Ausfiihrungsbeispiel erfolgen, d. h. es kann ebenfalls
eine Verlagerung des Uberbodenreinigungselementes 4
relativ zu dem Gehause 15 des Reinigungsgerates 1 er-
folgen sowie eine Detektion der Uberbodenflache 5 mit-
tels der Detektionseinrichtung 17.

[0039] Die Figuren 6 bis 8 zeigen eine dritte Ausfiih-
rungsform der Erfindung, bei welcher das Uberbodenrei-
nigungselement 4 einen Kamm 10 mit vertikal Uiberein-
ander angeordneten Borsten 11 aufweist. Der Kamm 10
ist relativ zu dem Gehause 15 um eine Rotationsachse
6 verschwenkbar. Dabei kann der Kamm 10 von einer in
das Gehause 15 eingeschwenkten Ruhestellung in eine
aus dem Gehause 15 herausgeschwenkte Uberboden-
reinigungsstellung verlagert werden. Die Verlagerung er-
folgt vorzugsweise automatisch nach Detektion einer
Uberbodenflache 5. Die Figur 8 zeigt den formschliissig
in das Gehause 15 eingeschwenkten Zustand des Uber-
bodenreinigungselementes 4.

[0040] Figur9zeigtdazu eine alternative Ausfihrungs-
form, bei welcher das Uberbodenreinigungselement 4
ausgehend von der dargestellten Ruhestellung linear
aus dem Gehause 15 heraus verlagerbar ist, um eine
Uberbodenreinigung durchzufithren. Das als Kamm 10
ausgebildete Uberbodenreinigungselement 4 kann bei-
spielsweise wahrend der Reinigung einer Uberbodenfla-
che 5umdie Rotationsachse 6 verschwenkt werden, bei-
spielsweise in einer Hin-und-herBewegung lber einen
Winkelbereich von 90 Grad, wobei die freien Endberei-
che 14 der Borsten 11 Uber eine Seitenflache 23 und
eine Uberbodenflache 5 streichen.

[0041] Die Figuren 10 und 11 zeigen schlieflich zwei
von vielen weiteren Ausfihrungsformen eines erfin-
dungsgemalen Reinigungsgerates 1, bei welchen dem
als Kamm 10 (Figur 10) bzw. als Walze 9 (Figur 11) aus-
gebildeten Uberbodenreinigungselement 4 ein Regene-
rationselement 16 zugeordnet ist, das als Abstreifer fir
die Borsten 11 des Uberbodenreinigungselementes 4
dient. GemalR diesen Ausflihrungsformen kann das
Uberbodenreinigungselement 4, welches wahrend einer
Uberbodenreinigung Staub und Schmutz von der Uber-
bodenflache 5, bzw. gegebenenfalls auch von einer Sei-
tenflache 23 aufgenommen hat, zu beliebigen Zeitpunk-
ten von dem Nutzer, oder auch automatisch zu festge-
setzten Zeitpunkten oder Zeitabstdnden eine Regenera-
tion ausfiihren. Dabei wird das Uberbodenreinigungse-
lement 4 relativ zu dem Regenerationselement 16 ver-
lagert, so dass es zu einer mechanischen Interaktion zwi-
schen dem Uberbodenreinigungselement4 und dem Re-
generationselement 16 kommt. Der auf den Borsten 11
des Uberbodenreinigungselementes 4 abgelagerte
Staub und Schmutz wird dabei an dem Regenerations-
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element 16 abgestreift und fallt beispielsweise auf eine
Flache 3, welche anschlieend mittels einer Flachenrei-
nigungseinrichtung 2 des Reinigungsgerates 1 wieder
gereinigt werden kann. Alternativ kann auch vorgesehen
sein, dass der Staub und/oder Schmutz direkt in einen
entsprechenden Auffangbehalter oder dergleichen fallt.
Bevorzugt kann vorgesehen sein, dass das Uberboden-
reinigungselement 4 direkt bei seiner Rickverlagerung
in das Gehause 15 des Reinigungsgerates 1 in Eingriff
mitdem Regenerationselement 16 gelangt, sodass nach
jeder Benutzung des Uberbodenreinigungselementes 4
eine Regeneration erfolgt.

[0042] Die hiergezeigten Ausfiihrungsformen des Rei-
nigungsgerates 1 sind nicht abschlieRend. Insbesondere
sind auch Unterkombinationen der gezeigten Ausfiih-
rungsformen denkbar.

[0043] Die insbesondere in Bezug auf die Figuren 1
bis 3 beschriebene Verfahrensfiihrung gilt entsprechend
auch fur die weiteren Ausfiihrungsformen.

Liste der Bezugszeichen

[0044]

1 Reinigungsgerat

2 Flachenreinigungseinrichtung
3 Flache

4 Uberbodenreinigungselement
5 Uberbodenflache

6 Rotationsachse

7 Standflache

8 Birste

9 Walze

10  Kamm

11 Borste

12  Filament

13  Befestigungsort

14  Freier Endbereich

15  Gehause

16  Regenerationselement
17  Detektionseinrichtung
18  Abstandssensor

19  Abstandssensor

20  Detektionsbereich

21 Detektionsbereich

22  Seitenblrste

23  Seitenflache
Patentanspriiche

1. Sich selbsttatig fortbewegendes Reinigungsgerat
(1) mit einer Flachenreinigungseinrichtung (2) zur
Reinigung einer zu reinigenden Flache (3), wobei
das Reinigungsgerat (1) zusétzlich ein Uberboden-
reinigungselement (4) zur mechanischen Reinigung
einerrelativzu der Flache (3) héhenversetzten Uber-
bodenflache (5) aufweist, wobei das Uberbodenrei-
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10

nigungselement (4) um eine Rotationsachse (6) ro-
tierbar und/oder schwenkbar ist und zumindest ein
reinigender Teilbereich des Uberbodenreinigungse-
lementes (4) bezogen auf eine fiir einen Reinigungs-
betrieb Ubliche Orientierung des Reinigungsgerates
(1) eine Hoéhendifferenz von ungefahr 3 cm oder
mehr zu einer untersten Standflache (7) des Reini-
gungsgerates (1) aufweist, gekennzeichnet durch
ein Regenerationselement (16), insbesondere in
Form einer Abstreiflippe, einer Blrste oder eines
Kamms, welches so an dem Gehduse (15) angeord-
net ist, dass das Uberbodenreinigungselement (4)
bei einer Verlagerung relativ zu dem Gehduse (15)
an dem Regenerationselement (16) entlangstreicht.

Reinigungsgerat (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Uberbodenreinigungsele-
ment (4) eine Blrste (8) und/oder eine Walze (9)
und/oder einen Kamm (10) aufweist.

Reinigungsgerat (1) nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Rotationsachse
(6) bezogen auf eine flir einen Reinigungsbetrieb Gb-
liche Orientierung des Reinigungsgerates (1) im We-
sentlichen senkrecht zu der Standflache (7) ange-
ordnet ist.

Reinigungsgerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Uberbodenreinigungselement (4) Borsten (11)
und/oder Filamente (12) aufweist, welche bezogen
auf eine fur einen Reinigungsbetrieb ibliche Orien-
tierung des Reinigungsgerates (1) einen ausgehend
von ihrem Befestigungsort (13) an der Rotationsach-
se (6) nach unten weisenden freien Endbereich (14)
aufweisen.

Reinigungsgerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Uberbodenreinigungselement (4) auf ein Ge-
héause (15) des Reinigungsgerates (1) zu und/oder
in ein Gehause (15) des Reinigungsgerates (1) hin-
ein verlagerbar ist, und/oder von dem Gehéuse (15)
weg und/oder aus dem Gehéause (15) heraus verla-
gerbar ist.

Reinigungsgerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Uberbodenreinigungselement (4) unter Ande-
rung der Héhendifferenz relativ zu einem Gehause
(15) des Reinigungsgerates (1) verlagerbar ist.

Reinigungsgerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
der Rotationsachse (6) ein Federelement zugeord-
net ist, welches so an dem Reinigungsgerat (1) an-
geordnet und ausgebildet ist, dass eine Rickstell-
kraft des Federelementes in eine von einem Gehau-
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se (15) des Reinigungsgerates (1) weg gerichtete
Richtung wirkt, und/oder dass das Federelement
durch Beaufschlagung mit einer Kraft entgegen der
Ruckstellkraft in einer gespannten Stellung arretier-
bar ist.

Reinigungsgerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, gekennzeichnet durch eine Steu-
ereinrichtung, welche eine Verlagerung und/oder
Rotation des Uberbodenreinigungselementes (4) re-
lativ zu einem Gehause (15) des Reinigungsgerates
(1) in Abhangigkeit von einem Detektionssignal einer
Detektionseinrichtung steuert, wobei die Detekti-
onseinrichtung eingerichtet ist, eine Uberbodenfls-
che (5) zu detektieren.

Verfahren zum Betrieb eines sich selbsttatig fortbe-
wegenden Reinigungsgerates (1), wobei das Reini-
gungsgerat (1) eine zu reinigende Flache (3) mittels
einer Flachenreinigungseinrichtung (2) reinigt, wo-
bei das Reinigungsgeréat (1) eine relativ zu der Fla-
che (3) hdhenversetzte Uberbodenflache (5) mecha-
nisch mittels eines Uberbodenreinigungselements
(4) reinigt, wobei das Uberbodenreinigungselement
(4) wahrend einer Uberbodenreinigung um eine Ro-
tationsachse (6) rotiert und/oder hin und her ver-
schwenkt, wahrend es wie flr einen Reinigungsbe-
trieb mittels der Flachenreinigungseinrichtung (2)
auf der Flache (3) steht bzw. sich auf der Flache (3)
fortbewegt, dadurch gekennzeichnet, dass das
Uberbodenreinigungselement (4) fiir einen Uberbo-
denreinigungsbetrieb einer Rickstellkraft eines der
Rotationsachse (6) zugeordneten Federelementes
folgend in eine von einem Gehause (15) des Reini-
gungsgerates (1) weg gerichtete Richtung verlagert
wird, und wobei das Federelement durch Beauf-
schlagung mit einer vordefinierten Kraft entgegen
der Ruckstellkraft auf das Gehause (15) zu verlagert
wird und dort in einer gespannten Ruhestellung ar-
retiert wird.

Verfahren zum Betrieb eines sich selbsttatig fortbe-
wegenden Reinigungsgerates (1), wobei das Reini-
gungsgerat (1) eine zu reinigende Flache (3) mittels
einer Flachenreinigungseinrichtung (2) reinigt, wo-
bei das Reinigungsgeréat (1) eine relativ zu der Fla-
che (3) hdhenversetzte Uberbodenflache (5) mecha-
nisch mittels eines Uberbodenreinigungselements
(4) reinigt, wahrend es wie flr einen Reinigungsbe-
trieb mittels der Flachenreinigungseinrichtung (2)
auf der Flache (3) steht bzw. sich auf der Flache (3)
fortbewegt, dadurch gekennzeichnet, dass das
Uberbodenreinigungselement (4) zeitlich spater mit-
tels eines Regenerationselementes (16) des Reini-
gungsgerites (1) regeneriert wird, indem das Uber-
bodenreinigungselement (4) bei einer Verlagerung
relativ zu einem Gehause (15) des Reinigungsgera-
tes (1) an dem Regenerationselement (16) entlang-
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streicht.

Claims

A self-propelled cleaning device (1) with a surface
cleaning system (2) for cleaning a surface (3) to be
cleaned, wherein the cleaning device (1) additionally
has an above-floor cleaning element (4) for mechan-
ically cleaning an above-floor surface (5) vertically
offset relative to the surface (3), wherein the above-
floor cleaning element (4) can be rotated and/or piv-
oted around a rotational axis (6), and at least one
partial cleaning area of the above-floor cleaning el-
ement (4) has a difference in height of roughly 3 cm
or more relative to a lowermost standing surface (7)
of the cleaning device (1) by comparison to an ori-
entation of the cleaning device (1) typical for a clean-
ing operation, characterized by a regeneration el-
ement (16), in particular in the form of a wiping lip,
a brush or a comb, which is arranged on the housing
(15) in such a way that the above-floor cleaning el-
ement (4) brushes against the regeneration element
(16) while shifting relative to the housing (15).

The cleaning device (1) according to claim 1, char-
acterized in that the above-floor cleaning element
(4) has a brush (8) and/or aroller (9) and /or a comb
(10).

The cleaning device (1) according to claim 1 or 2,
characterized in that the rotational axis is arranged
essentially perpendicular to the standing surface (7)
in relation to a usual orientation of the cleaning de-
vice (1) for a cleaning operation.

The cleaning device (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterized in that the above-floor
cleaning element (4) has bristles (11) and/or fila-
ments (12) that have a free end area (14) pointing
downwardly from their fastening location (13) on the
rotational axis (6) in relation to a usual orientation of
the cleaning device (1) for a cleaning operation.

The cleaning device (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterized in that the above-floor
cleaning element (4) can be shifted toward a housing
(15) of the cleaning device (1) and/or into a housing
(15) of the cleaning device (1), and/or shifted out of
the housing (15).

The cleaning device (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterized in that the above-floor
cleaning element (4) can be shifted relative to a hous-
ing (15) of the cleaning device (1) while changing
the height difference.

The cleaning device (1) according to one of the pre-
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ceding claims, characterized in that the rotational
axis (6) has allocated to it a spring element, which
is arranged on the cleaning device (1) and designed
in such a way that a restoring force of the spring
element acts in a direction directed away from a
housing (15) of the cleaning device (1), and/or that
the spring element can be locked in a tensioned po-
sition through exposure to a force opposite the re-
storing force.

The cleaning device (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterized by a control system
that controls a shifting and/or rotation of the above-
floor cleaning element (4) relative to a housing (15)
of the cleaning device (1) as a function of a detection
signal of a detection system, wherein the detection
system is set up to detect an above-floor surface (5).

A method for operating a self-propelled cleaning de-
vice (1), wherein the cleaning device (1) cleans a
surface (3) to be cleaned by means of a surface
cleaning system (2), wherein the cleaning device (1)
mechanically cleans an above-floor surface (5) that
is displaced in height relative to the surface (3) by
means of an above-floor cleaning element (4),
wherein the above-floor cleaning element (4) rotates
around a rotational axis (6) and/or pivots back and
forth during an above-floor cleaning operation, while
it stands on the surface (3) or moves on the surface
(3), just as for a cleaning operation by means of the
surface cleaning system (2), characterized in that
the above-floor cleaning element (4) for an above-
floor cleaning operation is shifted in a direction away
from a housing (15) of the cleaning device (1) after
a restoring force exerted by a spring element allo-
cated to the rotational axis (6), and wherein the
spring element is shifted toward the housing (15) by
exposition to a predefined force opposite the restor-
ing force, and is there locked in a tensioned resting
position.

A method for operating a self-propelled cleaning de-
vice (1), wherein the cleaning device (1) cleans a
surface (3) to be cleaned by means of a surface
cleaning system (2), wherein the cleaning device (1)
mechanically cleans an above-floor surface (5) off-
set in terms of height relative to the surface (3) by
means of an above-floor cleaning element (4), while
it stands on the surface (2) or moves on the surface
(2), as during a cleaning operation by means of the
surface cleaning system (2), characterized in that
the above-floor cleaning element (4) is regenerated
at a later point in time by means of a regeneration
element (16) of the cleaning device (1) by having the
above-floor cleaning element (4) brush against the
regeneration element (16) while shifting relative to a
housing (15) of the cleaning device (1).
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Revendications

Dispositif de nettoyage (1) se déplagant automati-
quement, comprenant un dispositif de nettoyage de
surface (2) pour nettoyer une surface (3) a nettoyer,
dans lequel le dispositif de nettoyage (1) comporte
en outre un élément de nettoyage au-dessus du sol
(4) pour nettoyer mécaniquement une surface au-
dessus du sol (5) qui est décalée en hauteur par
rapport a la surface (3), dans lequel I'élément de
nettoyage au-dessus du sol (4) peut tourner et/ou
pivoter autour d'un axe de rotation (6) et au moins
une zone partielle nettoyante de I'élément de net-
toyage au-dessus du sol (4) présente, en référence
a une orientation usuelle du dispositif de nettoyage
(1) pour une opération de nettoyage, une différence
de hauteur d’environ 3 cm ou plus par rapport a une
surface inférieure d’appui (7) du dispositif de net-
toyage (1), caractérisé par un élément de régéné-
ration (16), en particulier sous la forme d'une lévre
de raclage, d’'une brosse ou d’un peigne, qui est as-
socié au boitier (15) de maniere que I'élément de
nettoyage au-dessus du sol (4) se déplace le long
del'élément derégénération (16) en étant en contact
avec lui lors d’'un déplacement par rapport au boitier
(15).

Dispositif de nettoyage (1) selon la revendication 1,
caractérisé en ce que I'élément de nettoyage au-
dessus du sol (4) comprend une brosse (8) et/ou un
rouleau (9) et/ou un peigne (10).

Dispositif de nettoyage (1) selon la revendication 1
ou 2, caractérisé en ce que I'axe de rotation (6) est
agenceé sensiblement perpendiculairement a la sur-
face d’appui(7) en référence a une orientation usuel-
le du dispositif de nettoyage (1) pour une opération
de nettoyage.

Dispositif de nettoyage (1) selon I'une des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce que I'élé-
ment de nettoyage au-dessus du sol (4) présente
des poils (11) et/ou des filaments (12) qui, en réfé-
rence a une orientation usuelle du dispositif de net-
toyage (1) pour une opération de nettoyage, présen-
tent une zone d’extrémité libre (14) dirigée vers le
bas depuis leur endroit de fixation (13) a I'axe de
rotation (6).

Dispositif de nettoyage (1) selon I'une des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce que I'élé-
ment de nettoyage au-dessus du sol (4) est dépla-
cable sur un boitier (15) du dispositif de nettoyage
(1) et/ou dans un boitier (15) du dispositif de net-
toyage (1), et/ou est déplagable a I'écart du boitier
(15) et/ou hors du boitier (15).

Dispositif de nettoyage (1) selon I'une des revendi-
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cations précédentes, caractérisé en ce que I'élé-
ment de nettoyage au-dessus du sol (4) est dépla-
cable par rapport a un boitier (15) du dispositif de
nettoyage (1) par modification de la différence de
hauteur.

Dispositif de nettoyage (1) selon I'une des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce qu’est as-
socié a 'axe de rotation (6), un élément élastique
congu et associé au dispositif de nettoyage (1) de
telle maniére qu’'une force de rappel de I'élément
élastique agisse dans une direction en éloignement
d’un boitier (15) du dispositif de nettoyage (1) et/ou
que I'élément élastique puisse étre arrété dans une
position sous tension par 'action d’'une force oppo-
sée a la force de rappel.

Dispositif de nettoyage (1) selon I'une des revendi-
cations précédentes, caractérisé par un dispositif
de commande qui commande un déplacement et/ou
une rotation de I'élément de nettoyage au-dessus
du sol (4) par rapport a un boitier (15) du dispositif
de nettoyage (1) en fonction d’un signal de détection
d’un dispositif de détection, dans lequel le dispositif
de détection est configuré pour détecter une surface
au-dessus du sol (5).

Procédé pour faire fonctionner un dispositif de net-
toyage (1) se déplagant automatiquement, dans le-
quel le dispositif de nettoyage (1) nettoie une surface
(3) a nettoyer au moyen d’un dispositif de nettoyage
de surface (2), dans lequel le dispositif de nettoyage
(1) nettoie mécaniquement une surface au-dessus
du sol (5) décalée en hauteur par rapport a la surface
(3) au moyen d’un élément de nettoyage au-dessus
du sol (4), dans lequel I'élément de nettoyage au-
dessus du sol (4) tourne et/ou pivote en va et vient
autour d’'un axe de rotation (6) lors d’'un nettoyage
au-dessus du sol pendant qu’il repose ou se déplace
sur la surface (3) comme pour une opération de net-
toyage au moyen du dispositif de nettoyage de sur-
face (2), caractérisé en ce que, pour une opération
de nettoyage au-dessus du sol, I'élément de nettoya-
ge au-dessus du sol (4) est déplacé dans une direc-
tion en éloignement d’un boitier (15) du dispositif de
nettoyage (1) du fait d’'une force de rappel d’'un élé-
ment élastique associé a 'axe de rotation (6), etdans
lequel I'élément élastique est déplacé vers le boitier
(15) par I'action d’une force prédéterminée opposée
alaforce de rappel et est arrété la dans une position
de repos sous tension.

Procédé pour faire fonctionner un dispositif de net-
toyage (1) se déplagant automatiquement, dans le-
quel le dispositif de nettoyage (1) nettoie une surface
(3) a nettoyer au moyen d’un dispositif de nettoyage
de surface (2), dans lequel le dispositif de nettoyage
(1) nettoie mécaniquement une surface au-dessus
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du sol (5) qui est décalée en hauteur par rapport a
la surface (3) au moyen d’un élément de nettoyage
au-dessus du sol (4) pendant qu'il repose ou se dé-
place sur la surface (3) comme pour une opération
de nettoyage au moyen du dispositif de nettoyage
de surface (2), caractérisé en ce que I'élément de
nettoyage au-dessus du sol (4) est régénéré plus
tard au moyen d’un élément de régénération (16) du
dispositif de nettoyage (1) du fait que I'élément de
nettoyage au-dessus du sol (4) se déplace le long
del'élément derégénération (16) en étant en contact
avec lui lors d’'un déplacement par rapport a un boi-
tier (15) du dispositif de nettoyage (1).
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