EP 3 725 202 A1

(19)

Europdisches
Patentamt

European

Patent Office

Office européen
des brevets

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
21.10.2020 Patentblatt 2020/43

(21) Anmeldenummer: 20168124.4

(22) Anmeldetag: 06.04.2020

(11) EP 3725 202 A1

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(51) IntClL:
A47L 9/00 (2006.07)
A47L 9/02 (2006.01)

A47L 9/12 (2006.01)

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL ATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FIFRGB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC MKMT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA ME
Benannte Validierungsstaaten:
KH MA MD TN

(30) Prioritat: 11.04.2019 DE 102019109634

(71) Anmelder: Vorwerk & Co. Interholding GmbH
42275 Wuppertal (DE)

(72) Erfinder: Ortmann, Roman
47057 Duisburg (DE)

(74) Vertreter: Miller, Enno et al
Rieder & Partner mbB
Patentanwailte - Rechtsanwalt
Corneliusstrasse 45
42329 Wuppertal (DE)

(54)

SICH SELBSTTATIG FORTBEWEGENDER SAUGROBOTER SOWIE SYSTEM AUS EINEM

SICH SELBSTTATIG FORTBEWEGENDEN SAUGROBOTER UND EINEM EXTERNEN

SAUGREINIGUNGSGERAT

(567)  Die Erfindung betrifft einen sich selbsttatig fort-
bewegenden Saugroboter (1) miteinem Gehause (2) und
einer Filterkammer (3) zur Aufnahme von Sauggut, wobei
das Gehause (2) eine bezogen auf eine wahrend einer
selbsttatigen Fortbewegung lbliche Orientierung des
Saugroboters (1), an der Oberseite des Gehauses (2)
ausgebildete Gehausedffnung (4) mit einem verlagerba-
ren Verschlusselement (5) aufweist, das von einer die
Gehauseoffnung (4) verschlieenden Schlielstellung in
eine die Gehausedffnung (4) freigebende Freigabestel-
lung verlagerbar ist, um einen Zugriff auf die Filterkam-
mer (3), namlich ein Aussagen des Innenraums der Fil-
terkammer (3) mittels eines mittels eines von einem Nut-
zer manuell externen Saugreinigungsgerates (6) zu er-
moglichen. Um einen derartigen Saugroboter (1) fur ei-
nen Nutzer vorteilhaft weiterzubilden, wird vorgeschla-
gen, dass das Verschlusselement (5) linear verschiebbar
an dem Gehause (2) gelagert ist, wobei ein Angriffsbe-
reich (20) des Verschlusselementes (5) zum Verschie-
bendes Verschlusselementes (5) von auRerhalb des Ge-
hauses (2) mechanisch kontaktierbar ist und wobei der
Saugroboter (1) eine Detektionseinrichtung (9) aufweist,
welche eingerichtet ist, eine Anwesenheit eines mit der
Gehauseoffnung (4) zu verbindenden externen Saugrei-
nigungsgerates (6) im Bereich der Gehausedffnung (4)
des Saugroboters (1) zu detektieren, wobei der Saugro-
boter (1) eine Steuereinrichtung aufweist, die eingerich-
tet ist, bei Detektion einer Anwesenheit eines externen
Saugreinigungsgerates (6) ein Offnen der Geh&usedff-
nung (4) zu steuern.
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Beschreibung

Gebiet der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft einen sich selbsttatig fort-
bewegenden Saugroboter mit einem Gehause und einer
Filterkammer zur Aufnahme von Sauggut, wobeidas Ge-
hause eine bezogen auf eine wahrend einer selbsttatigen
Fortbewegung ubliche Orientierung des Saugroboters,
an der Oberseite des Gehauses gebildete Gehauseoff-
nung mit einem verlagerbaren Verschlusselement auf-
weist, das von einer die Gehauseoéffnung verschlieRen-
den Schlief3stellung in eine die Gehauseoffnung freige-
bende Freigabestellung verlagerbar ist, um einen Zugriff
auf die Filterkammer, ndmlich ein Aussagen des Innen-
raums der Filterkammer mittels eines von einem Nutzer
manuell geflhrten externen Saugreinigungsgerates zu
ermoglichen.

[0002] Des Weiteren betrifft die Erfindung ein System
aus einem solchen Saugroboter und einem externen
Saugreinigungsgerat, insbesondere einem manuell von
einem Nutzer gefiihrten Saugreinigungsgerat, wobei die
Gehausedffnung des Saugroboters und eine Saugoff-
nung des Saugreinigungsgerates formkorrespondierend
so miteinander verbindbar sind, dass die Filterkammer
des Saugroboters mittels des Saugreinigungsgerates
aussaugbar ist.

Stand der Technik

[0003] Saugroboter sind im Stand der Technik hinrei-
chend bekannt. Diese weisen Ublicherweise einen soge-
nannten Dauerfilter auf, der eine Filterkammer zur Auf-
nahme von Sauggut bereitstellt. Dieser Dauerfilter kann
zum Entleeren entweder aus dem Gehause des Saugro-
boters entnommen werden oder aber mittels eines ex-
ternen Saugreinigungsgerates regeneriert werden, in-
dem das in dem Innenraum der Filterkammer vorhande-
ne Sauggut mittels des Geblases des externen Saugrei-
nigungsgerates ausgesaugt wird. Das externe Saugrei-
nigungsgeratkann beispielsweise ein anderer Staubsau-
ger, insbesondere ein handisch von einem Nutzer ge-
fuhrtes Saugreinigungsgerat, jedoch auch ein anderer
Saugroboter sein. Des Weiteren kann das Saugreini-
gungsgerat Teil einer Basisstation sein, an welche der
Saugroboter andockt, um Servicetatigkeiten zu empfan-
gen, hier beispielsweise die Regeneration der Filterkam-
mer, jedoch auch andere Dienstleistungen wie beispiels-
weise das Aufladen eines Akkumulators, das Reinigen
einer Reinigungsbiirste oder ahnliches.

[0004] Zum Aussaugen der Filterkammer des Saugro-
boters mittels eines manuell von einem Nutzer gefiihrten
Saugreinigungsgerates ist es des Weiteren bekannt,
dass der Nutzerein Verschlusselementan dem Gehause
des Saugroboters 6ffnet und gegebenenfalls zusatzlich
eine Offnung der Filterkammer, sofern die Gehause6ff-
nung und die Filterkammeroffnung nicht im Sinne einer
einzigen Offnung zusammenfallen. Daraufhin kann der
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Nutzer die Gehausedffnung bzw. die Filterkammeroff-
nung mit einer Saugoéffnung des Saugreinigungsgerates
verbinden.

Zusammenfassung der Erfindung

[0005] Ausgehend von dem vorgenannten Stand der
Technik ist es Aufgabe der Erfindung, den Saugroboter
so fortzubilden, dass dessen Verwendung fiir einen Nut-
zer noch komfortabler ist, wobei insbesondere eine Re-
generation der Filterkammer méglichst ohne oder mit nur
geringem Zutun des Nutzers méglich ist.

[0006] Zur Losung dieser Aufgabe wird zunachst vor-
geschlagen, dass das Verschlusselement des Saugro-
boters linear verschiebbar an dem Gehause gelagert ist,
wobei insbesondere ein Angriffsbereich des Verschlus-
selementes zum Verschieben des Verschlusselementes
von aufderhalb des Geh&auses mechanisch kontaktierbar
ist und wobei der Saugroboter eine Detektionseinrich-
tung aufweist, welche eingerichtet ist, eine Anwesenheit
eines mitder Gehauseoffnung zu verbindenden externen
Saugreinigungsgerates im Bereich der Gehausedffnung
des Saugroboters zu detektieren, wobei der Saugroboter
eine Steuereinrichtung aufweist, die eingerichtet ist, bei
Detektion einer Anwesenheit eines externen Saugreini-
gungsgerétes ein Offnen der Gehausedffnung zu steu-
ern.

[0007] Erfindungsgemal ist die Lagerung des Ver-
schlusselementes nun fir eine vollautomatische Betati-
gung geeignet, da das Verschlusselement zur Freigabe
der Gehausedffnung nicht von dem Gehause des Sau-
groboters weggeklappt wird, sondern die Verlagerungs-
bewegung des Verschlusselementes linear, insbeson-
dere parallel zu einer Gehauseoberflache des Saugro-
boters erfolgt. Somit ist beispielsweise vermieden, dass
Gegenstande in der Umgebung des Saugroboters in ei-
nen Schwenkradius des Verschlusselementes gelangen
kénnen und somit ein Offnen der Gehauseéffnung ver-
hindern. Das Verschlusselement ist nun so an dem Sau-
groboter angeordnet und ausgebildet, dass ein vollauto-
matisches Andocken und Regenerieren der Filterkam-
mer, beispielsweise an einer Basisstation, oder ein Off-
nen der Gehauseo6ffnung zur Absaugung der Filterkam-
mer mit einem externen Saugreinigungsgerat, méglich
ist, ohne dass die Gefahr besteht, dass das Saugreini-
gungsgerat ungewiinscht gegen das Verschlusselement
stolt. Insbesondere wird vorgeschlagen, dass ein An-
griffsbereich des verschiebbaren Verschlusselementes
zur mechanischen Kontaktierung durch ein externes
Saugreinigungsgerat ausgebildet, d. h. insbesondere
von auflen zuganglich, ist, so dass das Verschlussele-
ment auch manuell durch einen Nutzer oder ein von die-
sem handgeflihrtes Saugreinigungsgerat verschiebbar
ist. Der Angriffsbereich ist vorzugsweise so an dem Ver-
schlusselementausgebildet, dass dieser von einer Ober-
flache des Verschlusselementes hervorsteht und/oder
Teil einer Seitenflache des Verschlusselementes ist, wo-
bei eine Angriffsebene des Angriffsbereiches und die
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Verschieberichtung nicht parallel zueinander orientiert
sind, insbesondere orthogonal zueinander orientiert
sind. Ein derartig ausgebildeter Angriffsbereich erleich-
tert das Angreifen an dem Verschlusselement, um durch
mechanischen Kontakt und Anwenden einer Schiebe-
kraft ein Verlagern des Verschlusselementes von der
SchlieRstellung in die Freigabestellung zu erreichen.

[0008] Die Detektionseinrichtung ist geeignet, zu er-
kennen, wenn ein externes Saugreinigungsgerat an den
Saugroboter angenahert wird, um die Filterkammer des
Saugroboters zu regenerieren. Die Detektionseinrich-
tung weist dazu einen Detektionsbereich auf, in welchem
die Anwesenheit des externen Saugreinigungsgerates
detektiertwerden kann. Der Detektionsbereich kann aus-
gehend von der Detektionseinrichtung beispielsweise ei-
nen Bereich mit einem maximalen Abstand von 20 cm
oder weniger zu der Detektionseinrichtung aufspannen.
Je kleiner der Detektionsbereich ist, desto ndher muss
das Saugreinigungsgerat an den Saugroboter herange-
fuhrt werden, aber desto geringer ist auch die Gefahr,
dass andere Objekte in dem Detektionsbereich ein Sig-
nal auslésen. Sobald ein Teilbereich des externen Saug-
reinigungsgerates in den Detektionsbereich eintritt, kann
die Detektionseinrichtung diesen detektieren und ein ent-
sprechendes Detektionssignal an eine Steuereinrich-
tung des Saugroboters tUbermitteln, das tber die Anwe-
senheit des externen Saugreinigungsgerates informiert.
Der Detektionsbereich der Detektionseinrichtung befin-
det sich vorzugsweise im Bereich der Gehausedffnung,
beispielsweise angrenzend daran, so dass nichtjede An-
wesenheit eines Objektes in der Umgebung des Saugro-
boters als Verbindungswunsch gedeutet wird. In diesem
Sinne ist es vorteilhaft, wenn die Gehauseoffnung auf
einer Oberseite des Saugroboters - bezogen auf eine
Ubliche Orientierung des Saugroboters wahrend eines
Arbeitsbetriebs - angeordnet ist und der Detektionsbe-
reich der Detektionseinrichtung nicht in eine potentielle
Fortbewegungsrichtung des Saugroboters weist, son-
dern beispielsweise ausgehend von dem Gehause des
Saugroboters nach oben. Dabei kann vorzugsweise
auch wie zuvor erwahnt vorgesehen sein, dass die De-
tektionseinrichtung eine begrenzte Detektionsreichweite
aufweist, so dass ein Objekt, welches sich in einem Ab-
stand zu der Detektionseinrichtung befindet, der grofRer
ist als ein Maximalabstand, nicht als ein zu verbindendes
externes Saugreinigungsgerat gewertet wird. Es kann al-
ternativ oder zusatzlich vorgesehen sein, dass die De-
tektionseinrichtung einen detektierten Abstand zu einem
Hindernis an die Steuereinrichtung des Saugroboters
Ubermittelt, welche dann einen Vergleich des detektier-
ten Abstandes mit einem definierten Maximalabstand
vornimmtund bei der Feststellung, dass der Abstand gro-
Rer ist als der Maximalabstand, kein Offnen der Gehau-
sedffnung veranlasst. Somit kann sichergestellt werden,
dass nur dann ein Offnen der Geh&usedffnung erfolgt
und ein Zugriff auf die Filterkammer des Saugroboters
erlaubt wird, wenn mit Uberwiegender Wahrscheinlich-
keitdavon ausgegangen werden kann, dass ein externes
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Saugreinigungsgerat mit dem Saugroboter verbunden
werden soll. Des Weiteren ist es auch moglich, dass die
Detektionseinrichtung eingerichtet ist, weitere Parame-
ter eines Objektes in der Nahe der Gehauseodffnung zu
detektieren, um ermitteln zu kdnnen, ob es sich bei einem
anwesenden Objekt tatsachlich um ein externes Saug-
reinigungsgerat handelt. Zu diesen Parametern kénnen
beispielsweise eine Bewegungsrichtung des Objektes,
eine GroRe des Objektes, eine Form des Objektes oder
ahnliches gehoéren. Ebenso ist es moglich, dass die De-
tektionseinrichtung dadurch eine Anwesenheit eines ex-
ternen Saugreinigungsgerates erkennt, dass dieses ei-
nen Teilbereich der Detektionseinrichtung mechanisch
kontaktiert.

[0009] Eswirdvorgeschlagen, dassdas Gehause eine
Flahrungseinrichtung zur Flhrung der Schiebeverlage-
rung des Verschlusselementes aufweist, wobei die Fiih-
rungseinrichtung relativ zu der Gehausedffnung so an
dem Saugroboter angeordnet ist, dass das Verschluss-
element entlang der Fihrungseinrichtung von der
SchlieRstellung in die Freigabestellung verschiebbar ist,
und umgekehrt. Insbesondere kann die Fiihrungseinrich-
tung zwei parallel zueinander verlaufende Fiihrungsele-
mente aufweisen, entlang und zwischen welchen das
Verschlusselement schiebebeweglich gelagertist, wobei
die Fihrungselemente insbesondere Teil einer Fih-
rungskulisse und/oder Schienenfiihrung sein kénnen.
Die Fuhrungseinrichtung des Saugroboters dient der ge-
richteten Fihrung der linearen Verschiebebewegung
des Verschlusselementes. Vorzugsweise ist die Fuh-
rungseinrichtung als eine dreidimensionale Fiihrungsku-
lisse oder als eine Schienenfiihrung ausgebildet, in wel-
cher das Verschlusselement verschoben werden kann.
GemaR einer Ausgestaltung kann die Fiihrungseinrich-
tung zwei Fuhrungselemente aufweisen, in deren Fih-
rungsbereich die Gehauseo6ffnung des Saugroboters an-
geordnet ist, so dass das Verschlusselement bei Aus-
fuhren der Verschiebebewegung tber die Gehauseoff-
nung gelangt und diese verschliel3en kann. Bei zwei pa-
rallel zueinander ausgerichteten Schienenfiihrungen be-
findet sich die Gehdusedffnung vorzugsweise zwischen
diesen. Insbesondere befindet sich die Gehausedffnung
in dem Fuhrungbereich der Fiihrungseinrichtung an ei-
nem endseitigen Teilbereich, so dass beispielsweise ein
Anschlagselement der Fihrungseinrichtung und/oder
der Fihrungselemente diejenige Position des Verschlus-
selementes definiert, welche in Uberdeckung mit der Ge-
hausedffnung ist.

[0010] Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass der
Saugroboter eine das Verschlusselement verlagernde
Verlagerungseinrichtung aufweist. Die Verlagerungsein-
richtung kann beispielsweise ein Elektromotor sein, wel-
cher von der Steuereinrichtung des Saugroboters ge-
steuert wird. Zuséatzlich - oder auch alternativ - kann die
Verlagerungseinrichtung ein Federelement aufweisen,
dessen Rickstellkraft ausgehend von der Freigabestel-
lung des Verschlusselementes in die Schliel3stellung ge-
richtet ist, so dass das Verschlusselement bei Entfallen
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einer auf das Verschlusselement wirkenden Offnungs-
kraft wieder zurick in die SchlieBstellung verlagert wird.
Dadurch erfolgt bei dem Entfernen eines externen Saug-
reinigungsgerates von der Gehdusedffnung ein automa-
tisches SchlieRen der Gehausedffnung. Besonders be-
vorzugt ist eine Ausgestaltung, bei welcher sowohl das
Offnen, als auch das SchlieRen der Gehéusedffnung oh-
ne Zutun eines Nutzers erfolgen und die Verlagerung
des Verschlusselementes bewirkt wird, sobald festge-
stellt wird, dass sich ein externes Saugreinigungsgerat
vor der Gehausedffnung befindet und mit dieser im Sinne
einer Stromungsverbindung verbunden werden soll be-
ziehungsweise sich von der Gehauseo6ffnung entfernt.
Es ist somit nicht mehr notwendig, dass der Nutzer han-
disch an dem Verschlusselement angreift, um dieses re-
lativ zu der Gehausedffnung zu verlagern.

[0011] Bezogen auf die Detektionseinrichtung des
Saugroboters wird vorgeschlagen, dass diese einen
Kontaktsensor und/oder einen Magnetfeldsensor
und/oder eine Bilderfassungseinrichtung aufweist. Der
Kontaktsensor ist ausgebildet, einen Kontakt eines Ob-
jektes mit einem entsprechenden Detektionsbereich der
Detektionseinrichtung zu erkennen und die Information
Uber einen detektierten Kontakt an die Steuereinrichtung
des Saugroboters zu Gibermitteln. Der Kontaktsensor re-
agiert auf den mechanischen Kontakt, wobei vorzugs-
weise eine Mindestkraft auf den Detektionsbereich aus-
gelibt werden muss, damit dieser den Kontakt als validen
Verbindungswunsch eines externen Saugreinigungsge-
rates erkennt. Beispielsweise kann vorgesehen sein,
dass der Kontaktsensor fiir einen Kontakt mit einem Teil-
bereich des externen Saugreinigungsgerates ausgelegt
ist, wobei ein Nutzer ein in der Hand gehaltenes Saug-
reinigungsgerat vorzugsweise auf dem Kontaktsensor
ablegt und die bloRe Gewichtskraft des Saugreinigungs-
gerates ausreicht, um die definierte Mindestkraft zu tiber-
schreiten. Gegebenenfalls kann vorgesehen sein, dass
des Weiteren auch noch ein Impuls auf den Kontaktsen-
sor Ubertragen wird, beispielsweise dadurch, dass der
Nutzer das Saugreinigungsgerat zusatzlich gegen den
Kontaktsensor driickt. Der Kontaktsensor kann des Wei-
teren auch eingerichtet sein, eine Richtung der auf den
Kontaktsensor ausgeiibten mechanischen Kraft zu de-
tektieren, um gegebenenfalls zwischen externen Saug-
reinigungsgeraten und anderen Objekten in der Umge-
bung unterscheiden zu kdnnen. Der Kontaktsensor kann
beispielsweise in einen Randbereich der Gehauseoff-
nung integriert sein, so dass bei Beriihrung der Gehau-
seo6ffnung durch das Saugreinigungsgeréat ein Signal fur
die Steuereinrichtung des Saugroboters erzeugt wird.
GemaR einer besonderen Ausfiihrungsform kann das Si-
gnal beispielsweise mittels eines elektromechanischen
Schalters erzeugt werden, indem durch den Kontakt des
Saugreinigungsgerates mit dem Kontaktsensor ein elek-
trischer Stromkreis geschlossen wird. Der Schalter be-
findet sich dabei vorzugsweise an einem typischen Kon-
taktpunkt zwischen dem Saugroboter und dem Saugrei-
nigungsgerat, insbesondere unmittelbar an der Gehau-
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sedffnung. Zur Ausbildung der Detektionseinrichtung
kann alternativ auch ein Magnetfeldsensor verwendet
werden. Beispielsweise kann der Magnetfeldsensor ein
Hallsensor sein, welcher eine von einem Magnetfeld ab-
hangige Ausgangsspannung liefert. Gemaf dieser Aus-
gestaltung kann ein mit der Gehausedffnung zu verbin-
dender Teilbereich eines externen Saugreinigungsgera-
tes beispielsweise einen Permanentmagneten aufwei-
sen, dessen Magnetfeld von dem Hallsensor des Sau-
groboters detektiert werden kann. Der Hallsensor liefert
dann eine Ausgangsspannung, die proportional zu der
magnetischen Flussdichte des Permanentmagneten ist.
Des Weiteren kann die Detektionseinrichtung auch alter-
nativ oder zusatzlich eine Bilderfassungseinrichtung auf-
weisen. Die Bilderfassungseinrichtung ist vorzugsweise
eine an dem Saugroboter angeordnete Kamera oder ein
zur Bilderfassung eingerichteter Chip wie beispielsweise
ein CCD-Chip. Die Bilderfassungseinrichtung weist ei-
nen Detektionsbereich auf, welcher vorzugsweise einen
Ankopplungsbereich vor der Gehdusedffnung abdeckt,
um ein sich auf die Gehaused6ffnung zubewegendes ex-
ternes Saugreinigungsgerat detektieren zu kénnen. Die
von der Bilderfassungseinrichtung aufgenommenen Si-
gnale, insbesondere Bilder, werden vorzugsweise durch
ein Bildverarbeitungsprogramm verarbeitet, um die An-
wesenheit eines externen Saugreinigungsgeratesim Be-
reich der Gehause6ffnung detektieren zu kénnen. Zu die-
sem Zweck kann das Bildverarbeitungsprogramm die
aufgenommenen Bilder mit Referenzbildern von Saug-
reinigungsgeraten vergleichen, die geeignetsind, mitder
Gehauseoffnung des Saugroboters verbunden zu wer-
den. Dadurch kann ausgeschlossen werden, dass ande-
re Objekte oder auch nicht geeignete Saugreinigungs-
gerate in der Umgebung des Saugroboters ein Offnen
der Gehausedffnung veranlassen kdnnen.

[0012] Insbesondere wird vorgeschlagen, dass die De-
tektionseinrichtung eingerichtet ist, eine Position
und/oder Orientierung des externen Saugreinigungsge-
rates relativ zu der Gehausedffnung des Saugroboters
zu erkennen. Diese Ausgestaltung eignet sich insbeson-
dere, wenn die Detektionseinrichtung eine Bilderfas-
sungseinrichtung aufweist. Bei einem Vergleich der von
der Detektionseinrichtung aufgenommenen Bilder mit
Referenzbildern, die unterschiedliche Positionen
und/oder Orientierungen von externen Saugreinigungs-
geraten zeigen, kann erkannt werden, wie und wo das
externe Saugreinigungsgerat relativ zu der Gehauseoff-
nung positioniert ist. Die Erkennung einer validen Posi-
tion und/oder Orientierung des externen Saugreini-
gungsgerates an dem Saugroboter kdnnte jedoch bei-
spielsweise auch durch einen Kontaktsensor oder eine
Anordnung von Kontaktsensoren erkannt werden, wel-
che bei ordnungsgemafier Anlage des Saugreinigungs-
gerates an dem Saugroboter kontaktiert werden.
[0013] GemaR einerbevorzugten Ausfiihrung wird vor-
geschlagen, dass die Steuereinrichtung des Saugrobo-
ters eingerichtet ist, in Abhangigkeit von dem Detektions-
signal der Detektionseinrichtung eine Fortbewegung des
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Saugroboters relativ zu dem externen Saugreinigungs-
gerat so zu steuern, dass die Gehauseo6ffnung in Kontakt
mit dem externen Saugreinigungsgerat gelangt, um eine
Stréomungsverbindung zwischen der Filterkammer des
Saugroboters und einer Saugéffnung des externen
Saugreinigungsgerates herzustellen. Gemaf dieser
Ausgestaltung detektiert die Detektionseinrichtung zu-
nachst die Position und/oder Orientierung des externen
Saugreinigungsgerates relativ zu der Gehauseotffnung
des Saugroboters und ubermittelt das Ergebnis an die
Steuereinrichtung, welche daraufhin ermittelt, welche
Positions- und/oder Orientierungsabweichung die detek-
tierte Position und/oder Orientierung des Saugreini-
gungsgerates zu einer fiir ein ordnungsgemafies Ankop-
peln des Saugreinigungsgerates an der Gehauseotffnung
des Saugroboters notwendigen Position und/oder Orien-
tierung aufweist. Daraufhin steuert die Steuereinrichtung
den Saugroboter so, dass sich dieser selbsttatig relativ
zu dem detektierten externen Saugreinigungsgerat be-
wegt und ausrichtet, beispielsweise auf dieses zufahrt
und/oder rotiert, bis die Gehausedffnung relativ zu dem
externen Saugreinigungsgerat eine Stellung erlangt hat,
in welcher ein eine Saugoéffnung aufweisender Teilbe-
reich des externen Saugreinigungsgerates in Stro-
mungsverbindung mit der Gehausedffnung des Saugro-
boters steht. Besonders bevorzugt ist die Gehauseoff-
nung des Saugroboters rotationssymmetrisch, insbe-
sondere rund, ausgebildet, so dass nicht nur eine einzige
Stellung existiert, in welcher der die Saug6ffnung aufwei-
sende Teilbereich des externen Saugreinigungsgerates
mit der Gehausedffnung des Saugroboters verbunden
werden kann. Bei der Fortbewegung des Saugroboters
gleitet der Teilbereich des Saugreinigungsgerates vor-
zugsweise entlang der zuvor beschriebenen Fiihrungs-
einrichtung, welche an dem Gehause des Saugroboters
ausgebildet ist, so dass eine gerichtete Bewegung des
Saugreinigungsgerates in die Gehausedffnung erfolgt.
[0014] Neben den Steuersignalen, die den Saugrobo-
ter zur Ausrichtung an dem externen Saugreinigungsge-
rat in Bewegung setzen, kann auch vorgesehen sein,
dass bei Verbindung der Gehausedffnung des Saugro-
boters miteinem externen Saugreinigungsgerat eine ent-
sprechende Saugleistungsstufe des Saugreinigungsge-
rates eingestellt wird, um ein optimales Reinigungser-
gebnis zu ermoglichen. Dariiber hinaus kdnnte das Sig-
nal auch einen Betrieb eines Geblases des Saugroboters
veranlassen, um die Regeneration der Filterkammer zu
unterstiitzen, beispielsweise indem das eigene Geblase
des Saugroboters in der Filterkammer gesammeltes
Sauggut aus der Gehausedffnung herausblast. Der Be-
trieb des Geblases des Saugroboters wird dabei vor-
zugsweise erst und nur dann veranlasst, wenn die De-
tektionseinrichtung erkennt, dass auch tatsachlich ein
externes Saugreinigungsgerat ordnungsgemafl und
staubdicht mit der Gehausedffnung des Saugroboters
verbunden ist.

[0015] Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass die
Steuereinrichtung eingerichtet ist, die Verlagerung des
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Verschlusselementes in die Freigabestellung mittels ei-
ner Fortbewegung des Saugroboters gegen das externe
Saugreinigungsgerat zu bewirken, so dass das Ver-
schlusselement durch mechanische Krafteinwirkung des
externen Saugreinigungsgerétes in eine Offnungsstel-
lung verlagert wird. Gemaf dieser Ausgestaltung wird in
dem Fall, dass die Detektionseinrichtung eine Berlihrung
eines externen Saugreinigungsgerates mit dem Saugro-
boter erkennt, ein Signal fir den Roboter erzeugt, sich
derart zu bewegen, dass das verschiebbare Verschlus-
selement die Gehauseodffnung zur Absaugung der Filter-
kammer freigibt. Der Saugroboter fahrt so gegen den die
Saug6ffnung aufweisenden Teilbereich des Saugreini-
gungsgerates, dass das Saugreinigungsgerat mit dem
Verschlusselement in Kontakt gelangt und das Ver-
schlusselement bei fortgeflhrter Fortbewegung des
Saugroboters in die Freigabestellung verlagert wird. Das
externe Saugreinigungsgerat muss dabei durch einen
Nutzer lediglich an Ort und Stelle gehalten werden. Es
ist jedoch nicht erforderlich, dass der Nutzer das externe
Saugreinigungsgerat auf den Saugroboter zubewegt.
Vielmehr Gbernimmt der Saugroboter selbst die Ausrich-
tung relativ zu der Saugoéffnung des Saugreinigungsge-
rates.

[0016] Insgesamt kann die Durchfiihrung des Rege-
nerationsvorgangs der Filterkammer somit automatisiert
werden, wobei das Verschlusselement des Saugrobo-
ters so an dem Gehause des Saugroboters platziert und
ausgestaltet ist, dass die Verbindung zwischen Saugro-
boter und externem Saugreinigungsgerat hergestellt
werden kann, ohne dass es eines ergédnzenden oder vor-
bereitenden manuellen Eingreifens eines Nutzers be-
darf. Vielmehr kann die Verbindung vollautomatisch
durch den Saugroboter hergestellt werden. Dazu ist das
Verschlusselement, insbesondere dessen Position,
Form und/oder GroRRe, besonders vorteilhaft an den die
Saugéffnung aufweisenden Teilbereich des externen
Saugreinigungsgerates angepasst. Unterstitzung zur
Herstellung der Strémungsverbindung erfolgt durch eine
gerichtete Bewegung des autonomen Saugroboters,
wenn ein Ankoppelwunsch eines externen Saugreini-
gungsgerates erkannt wird.

[0017] Neben dem zuvor beschriebenen Saugroboter
wird mit der Erfindung des Weiteren auch ein System
aus einem derartigen sich selbsttatig fortbewegenden
Saugroboter und einem externen Saugreinigungsgerat
vorgeschlagen, wobei die Gehdusedffnung des Saugro-
boters und eine Saugé6ffnung des Saugreinigungsgera-
tes formkorrespondierend so miteinander verbindbar
sind, dass die Filterkammer des Saugroboters mittels
des Saugreinigungsgerates aussaugbar ist. Das externe
Saugreinigungsgerat kann insbesondere ein manuell
von einem Nutzer gefiihrtes Saugreinigungsgeréat sein.
Alternativ ist es jedoch auch méglich, dass das Saugrei-
nigungsgerat ein Teil einer im Wesentlichen ortsfesten
Basisstation fir den Saugroboter ist, oder alternativ
ebenfalls ein sich selbsttatig fortbewegender Saugrobo-
ter. Bei dem erfindungsgemaRen System ist die Gehau-
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sedffnung des Saugroboters so ausgebildet, dass diese
durch einen entsprechenden Teilbereich des externen
Saugreinigungsgerates, welcher besonders bevorzugt
eine Saugoéffnung aufweist, gedffnet werden kann. Im
Ubrigen gelten die zuvor in Bezug auf den selbsttatig
fortbewegbaren Saugroboter beschriebenen Merkmale
und Vorteile auch entsprechend fir das System mit ei-
nem solchen Saugroboter und einem externen Saugrei-
nigungsgerat.

[0018] Insbesondere wird vorgeschlagen, dass das
Verschlusselement des Saugroboters mittels eines die
Saugéffnung aufweisenden Teilbereiches des Saugrei-
nigungsgerates von der Schlief3stellung in die Freigabe-
stellung verschiebbar ist, wobei der Saugroboter des
Weiteren besonders bevorzugt eine Fihrungseinrich-
tung aufweist, welche sowohl zur Fihrung des Ver-
schlusselementes, als auch zur Fiihrung des die Saug-
offnung aufweisenden Teilbereiches des Saugreini-
gungsgerates ausgebildet ist.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0019] Im Folgenden wird die Erfindung anhand von
Ausfiihrungsbeispielen naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1  einen erfindungsgemaflen Saugroboter mit ei-
nem Verschlusselement in einer SchlieRstel-
lung,

Fig. 2 den Saugroboter gemaR Fig. 1 mit dem Ver-
schlusselement in einer Freigabestellung,

Fig. 3  ein System aus dem in den Fig. 1 und 2 darge-
stellten Saugroboter und einem externen Saug-
reinigungsgerat in einer ersten Stellung,

Fig. 4  das System gemaR Fig. 3 in einer zweiten Stel-
lung.

Beschreibung der Ausfiihrungsformen

[0020] Figur 1 zeigt beispielhaft einen Saugroboter 1,
welcher fir eine selbsttatige Fortbewegung ausgebildet
ist. Zu diesem Zweck verfiigt der Saugroboter 1 in tbli-
cher Art und Weise Uber motorisch angetriebene Rader
16 (siehe Figuren 3 und 4) und eine Navigationseinrich-
tung, mittels welcher sich der Saugroboter 1 in einer Um-
gebung orientieren und lokalisieren kann. Dafiir weistder
Saugroboter 1 eine Abstandsmesseinrichtung 13 auf, die
beispielsweise eine Lasertriangulationsmesseinrichtung
sein kann. Anhand der ermittelten Abstandswerte erstellt
der Saugroboter 1 eine Umgebungskarte, welcher der
Saugroboter 1 nutzen kann, um einen Verfahrweg in der
Umgebung zu planen oder sich selbst zu lokalisieren.

[0021] Der Saugroboter 1 weist eine Saugeinrichtung
auf, wobei jedoch auch andere Reinigungsfunktionen in-
tegriert sein kodnnen, beispielsweise zusatzlich eine
Wischfunktion. Die Saugeinrichtung verfiigt tiber ein Ge-
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blase und einen das Geblase antreibenden Elektromotor
(nicht dargestellt) welche Sauggut von einer zu reinigen-
den Flache in eine Filterkammer 3 des Saugroboters 1
einsaugen konnen. Der Saugroboter 1 verfligt zudem
Uber mehrere Reinigungselemente 17 zur Einwirkung
auf eine zu reinigende Bodenflache, hier beispielsweise
eine rotierende Seitenblrste und eine um eine im We-
sentlichen horizontale Achse rotierende Borstenwalze.
Ein Schalter 15 des Saugroboters 1 dient zum Anschal-
ten der Saugeinrichtung und/oder der Reinigungsele-
mente 17 des Saugroboters 1, um einen ublichen Reini-
gungsbetrieb zu starten. Um eine Kollision mit Hinder-
nissen in der Umgebung zu vermeiden, verfligt der Sau-
groboter 1 zudem uber Hindernissensoren 14, beispiels-
weise Ultraschallsensoren, welche bezogen auf eine lib-
liche Vorwartsbewegung des Saugroboters 1 vorne an
einem Gehause 2 des Saugroboters 1 angeordnet sind.
[0022] An der Oberseite des Gehauses 2 ist eine Ge-
hausedffnung 4 (siehe Figur 2) ausgebildet, welche
gleichzeitig die Filterkammer 3 6ffnet. Zwischen der Ge-
hausedéffnung 4 und der Filterkammer 3 kann eine Stro-
mungsverbindung, beispielsweise Uber einen Saugka-
nalabschnitt, bestehen, oder die Gehdusedffnung 4 kann
gleichzeitig eine Filterkammerdffnung der Filterkammer
3 sein, so dass es bei Offnen der Gehausedffnung 4
gleichzeitig zu einem Offnen der Filterkammer 3 kommt
und Sauggut aus der Filterkammer 3 herausgesaugt wer-
den kann.

[0023] Der Gehausedffnung 4 des Saugroboters 1 ist
ein Verschlusselement 5 zugeordnet, welches linear ver-
schiebbar an dem Gehduse 2 gelagert ist. Das Ver-
schlusselement 5 ist hier Gber eine Fiihrungseinrichtung
7 verschiebbar so gelagert, dass das Verschlusselement
5 von der in Figur 1 gezeigten Schlief3stellung in die in
Figur 2 gezeigte Freigabestellung verlagerbar ist. Die
Flahrungseinrichtung 7 weist hier beispielhaft zwei lang-
lich ausgebildete Fiihrungselemente 8 auf, welche sich
parallel zueinander erstrecken und Flhrungsschienen
fur das Verschlusselement 5 bilden. Dem Verschlusse-
lement 5 ist eine Verlagerungseinrichtung 10, namlich
hier beispielsweise ein Federelement, zugeordnet, des-
sen Rickstellkraft in die Richtung der in Figur 1 darge-
stellten SchlieRstellung des Verschlusselementes 5 ge-
richtet ist. Als Verlagerungseinrichtung 10 kann jedoch
auch ein Aktor wie beispielsweise ein Linearantrieb mit
einem Elektromotor oder ahnliches dienen, welcher das
Verschlusselement 5 in die SchlieRstellung und gegebe-
nenfalls auch in die Freigabestellung verlagern kann. An
dem Verschlusselement 5 ist des Weiteren ein Angriffs-
bereich 20 definiert, welcher gemaR der hier dargestell-
ten Ausfiihrung einer Seitenkante des Verschlussele-
mentes 5 entspricht. Die Funktion dieses Angriffsberei-
ches 20 wird spater erlautert. Der Gehause6ffnung 4 des
Saugroboters 1 ist des Weiteren eine Detektionseinrich-
tung 9 zugeordnet.

[0024] Die Figuren 3 und 4 zeigen den Saugroboter 1
mit einem externen Saugreinigungsgerat 6. Das Saug-
reinigungsgerat 6 ist hier beispielhaft als manuell gefiihr-
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ter Staubsauger ausgebildet. Das Saugreinigungsgerat
6 verfugt Uber einen Stiel 18, an welchem ein Nutzer das
Saugreinigungsgerat 6 Uber eine zu reinigende Flache
fuhren kann. Des Weiteren verfiigt das Saugreinigungs-
gerat 6 in ublicher Art und Weise Uber ein Sauggeblase
mit einem Elektromotor, um Sauggut in eine eigene Fil-
terkammer (nicht dargestellt) aufnehmen zu kénnen. An
dem Gehause des Saugreinigungsgerates 6 ist ein
Kammerdeckel 19 ausgebildet, um die Filterkammer
bzw. einen Filterbeutel aus dem Saugreinigungsgerat 6
entnehmen zu kdnnen. Das Saugreinigungsgerat 6 weist
an einem Teilbereich 12 eine Saugdffnung 11 auf, an
welcher durch das Geblase ein Unterdruck erzeugt wird.
Die Saugoéffnung 11 ist in dem dargestellten System
formkorrespondierend zu der Gehausedffnung 4 des
Saugroboters 1 ausgebildet, so dass die Saugoéffnung
11 bzw. der Teilbereich 12 mit der Gehauseoffnung 4
des Saugroboters 1 verbunden werden kann, um die Fil-
terkammer 3 des Saugroboters 1 auszusaugen.

[0025] Wenn ein Nutzer des Saugroboters 1 - oder vor-
zugsweise auch der Saugroboter 1 autonom - erkennt,
dass die Filterkammer 3 des Saugroboters 1 regeneriert
werden sollte, fuhrt der Nutzer das externe Saugreini-
gungsgerat 6 an den Saugroboter 1 heran, namlich in
den Bereich der Gehause6ffnung 4, mit welcher der die
Saugéffnung 11 aufweisende Teilbereich 12 des Saug-
reinigungsgerates 6 verbunden werden soll.

[0026] GemaR einer moglichen Ausfiihrungsform
kann die Detektionseinrichtung 9 des Saugroboters 1
beispielsweise als Bilderfassungseinrichtung ausgebil-
det sein und erkennen, wenn sich ein externes Saugrei-
nigungsgerat 6 an die Gehausedffnung 4 des Saugrobo-
ters 1 anndhert. Sodann kann eine Steuereinrichtung des
Saugroboters 1 eine Verlagerungseinrichtung 10, nam-
lichinsbesondere einen Elektromotor, aktivieren, um das
Verschlusselement 5 innerhalb der Fiihrungseinrichtung
7 von einer Schlief3stellung in eine Freigabestellung zu
verlagern, bis die Gehausedffnung 4 fir ein Verbinden
der Saugéffnung 11 des Saugreinigungsgerates 6 mit
dem Gehause 2 des Saugroboters 1 bzw. dessen Filter-
kammer 3 offen steht. Die Filterkammer 3 kann dann
mittels des Geblases des Saugreinigungsgerates 6 re-
generiert werden. Sobald der Nutzer das Saugreini-
gungsgerat 6 wieder von der Gehauseo6ffnung 4 des Sau-
groboters 1 entfernt, wirkt die Verlagerungseinrichtung
10 und/oder ein Federelement in Richtung einer Riick-
stellkraft, bis das Verschlusselement 5 tiber die Gehau-
sedffnung 4 verlagert ist und diese somit verschlief3t.
[0027] GemaR einer alternativen Ausfiihrungsform
kann vorgesehen sein, dass nicht der Nutzer den Teil-
bereich des Saugroboters 6 mit der Gehausedffnung 4
des Saugroboters 1 verbindet, sondern vielmehr der
Saugroboter 1 selbst derart relativ zu dem externen
Saugreinigungsgerat 6 mandvriert, dass die Gehause-
6ffnung 4 unter der Saug6ffnung 11 des Saugreinigungs-
gerates 6 liegt bzw. mit dieser in Kontakt tritt. Vorzugs-
weise wurde die Gehausedffnung 4 bereits vorher auto-
matisch geéffnet, so dass zwischen dem Saugroboter 1
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und dem Saugreinigungsgerat 6 direkt eine Strémungs-
verbindung hergestellt werden kann.

[0028] GemaR einerweiteren moglichen Ausfihrungs-
form werden der Saugroboter 1 und das externe Saug-
reinigungsgerat 6 vollautomatisch miteinander verbun-
den, ohne dass ein Nutzer, welcher das Saugreinigungs-
gerat 6 halt, manuell eine Feinjustage des Saugreini-
gungsgerates 6 relativ zu der Gehausedffnung 4 des
Saugroboters 1 vornehmen muss. GemaR dieser Vari-
ante fuhrt der Nutzer das Saugreinigungsgerat 6 bei-
spielsweise wie in Figur 3 dargestellt an den Saugroboter
1 heran bis der die Saugoéffnung 11 aufweisende Teilbe-
reich 12 die Detektionseinrichtung 9, namlich hier bei-
spielsweise einen Kontaktsensor, kontaktiert. Die Detek-
tionseinrichtung 9 weist beispielsweise einen elektrome-
chanischen Schalter auf, der durch den Teilbereich 12
des Saugreinigungsgerates 6 so betatigt wird, dass ein
elektrischer Stromkreis geschlossen wird, woraufhin die
Steuereinrichtung des Saugroboters 1 dann die Fortbe-
wegung relativ zu dem Saugreinigungsgerat 6 steuert.
Der Teilbereich 12 des Saugreinigungsgerates 6 befin-
det sich dabei zwischen den Fihrungselementen 8 der
FlUhrungseinrichtung 7 des Saugroboters 1. Das Kon-
taktsignal der Detektionseinrichtung 9 wird an die Steu-
ereinrichtung des Saugroboters 1 GUbermittelt, welche da-
raufhin einen Navigationsbefehl an den Saugroboter 1
derart Ubermittelt, dass eine definierte Fortbewegung
des Saugroboters 1 gesteuert wird, die geeignet ist, die
Gehausedffnung 4 des Saugroboters 1 und die Saugoff-
nung 11 des Saugreinigungsgerates 6 zueinander zu
bringen. Die Fortbewegung des Saugroboters 1 wird da-
beiso gesteuert, dass das Verschlusselement 5 des Sau-
groboters 1 mit dem Angriffsbereich 20 gegen den Teil-
bereich 12 des Saugreinigungsgerates 6 sto3t und bei
fortgesetzter Bewegung des Saugroboters 1 von der in
Figur 3 dargestellten SchlieRstellung in die in Figur 4 dar-
gestellte Freigabestellung verlagert wird. Dabei wird das
Verschlusselement 5 parallel zu der Langserstreckung
der Fuhrungselemente 8 der Fiihrungseinrichtung 7 in
die Freigabestellung verlagert, wahrend der Teilbereich
12 des Saugreinigungsgerates 6 seine Position inner-
halb der Fihrungseinrichtung 7 ebenfalls andert, bis die
Saug6ffnung 11 in Kontakt mit der Gehauseo6ffnung 4
des Saugroboters 1 gelangt. Die Verlagerung des Ver-
schlusselementes 5 erfolgt beispielsweise entgegen ei-
ner Ruckstellkraft einer als Federelement ausgebildeten
Verlagerungseinrichtung 10. Dadurch wird das Federe-
lement gespannt und kann bei Trennen des Saugreini-
gungsgerates 6 von dem Saugroboter 1 wieder in die
SchlieRstellung verlagert werden. Die Fihrungsgeome-
trie der Fihrungseinrichtung 7 stellt einen vertieften Fiih-
rungsbereich bereit, so dass der Nutzer beim Halten des
Saugreinigungsgerates 6 nicht mit dem die Saugéffnung
11 aufweisenden Teilbereich 12 von dem Saugroboter 1
abrutschen kann. Die autonome Bewegung des Saugro-
boters 1 ist derart, dass der Nutzer das in der Hand ge-
haltene Saugreinigungsgerat 6 lediglich in Position hal-
ten und gegebenenfalls etwas nach unten gegen den
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Saugroboter 1 driicken muss, wobei auch die eigene Ge-
wichtskraft des Saugreinigungsgerates 6 ausreichen
kann, damit der Kontaktsensor der Detektionseinrich-
tung 9 anspricht.

[0029] Gegebenenfalls kann die Saugdffnung 11 bzw.
der die Saugéffnung 11 aufweisende Teilbereich 12 des
Saugreinigungsgerates 6 einen Sensor aufweisen, der
eine ordnungsgemale Verbindung der Saugéffnung 11
mitder Gehausedffnung 4 des Saugroboters 1 detektiert,
wobei eine Steuereinrichtung des Saugreinigungsgera-
tes 6 dann das Geblase des Saugreinigungsgerates 6
anschaltet und eine entsprechende Saugleistungsstufe
einstellt, welche geeignet ist, ein optimales Reinigungs-
ergebnis bei dem Absaugen der Filterkammer 3 des Sau-
groboters 1 zu erreichen. Gegebenenfalls kdnnte auch
beispielsweise ein Offnungsrand der Gehausedffnung 4
des Saugroboters 1 einen Sensor aufweisen, um ein Ge-
blase des Saugroboters 1 zu starten, welches ergénzend
ein Ausblasen der Filterkammer 3 in Richtung des Saug-
reinigungsgerates 6 vornimmt, wodurch die Saugtatig-
keit des externen Saugreinigungsgerates 6 vorteilhaft
unterstitzt wird.

Liste der Bezugszeichen

[0030]

Saugroboter
Gehause
Filterkammer
Gehauseoffnung
Verschlusselement
Saugreinigungsgerat
Fihrungseinrichtung
Fihrungselement
Detektionseinrichtung
10  Verlagerungseinrichtung
11 Saugoéffnung

12 Teilbereich

13  Abstandsmesseinrichtung
14  Hindernissensor

o ~NO O WN =

©

15  Schalter

16 Rad

17  Reinigungselement
18  Stiel

19  Kammerdeckel
20  Angriffsbereich

Patentanspriiche

1. Sich selbsttatig fortbewegender Saugroboter (1) mit
einem Gehause (2) und einer Filterkammer (3) zur
Aufnahme von Sauggut, wobei das Gehause (2) ei-
ne, bezogen auf eine wahrend einer selbsttatigen
Fortbewegung Ubliche Orientierung des Saugrobo-
ters (1), an der Oberseite des Gehauses (2) ausge-
bildete Gehausedffnung (4) miteinem verlagerbaren
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Verschlusselement (5) aufweist, das von einer die
Gehausedffnung (4) verschlielenden SchlieRstel-
lung in eine die Gehauseoffnung (4) freigebende
Freigabestellung verlagerbar ist, um einen Zugriff
auf die Filterkammer (3), ndmlich ein Aussagen des
Innenraums der Filterkammer (3) mittels eines von
einem Nutzer manuell gefiihrten externen Saugrei-
nigungsgerates (6) zu ermdglichen, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Verschlusselement (5) li-
near verschiebbar an dem Gehause (2) gelagert ist,
wobei ein Angriffsbereich (20) des Verschlussele-
mentes (5) zum Verschieben des Verschlussele-
mentes (5) von aullerhalb des Gehauses (2) mecha-
nisch kontaktierbar ist, und wobei der Saugroboter
(1) eine Detektionseinrichtung (9) aufweist, welche
eingerichtet ist, eine Anwesenheit eines mit der Ge-
hausedffnung (4) zu verbindenden externen Saug-
reinigungsgerates (6) im Bereich der Gehauseoff-
nung (4) des Saugroboters (1) zu detektieren, wobei
der Saugroboter (1) eine Steuereinrichtung aufweist,
die eingerichtet ist, bei Detektion einer Anwesenheit
eines externen Saugreinigungsgerates (6) ein Off-
nen der Gehausedffnung (4) zu steuern.

Saugroboter (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Gehause (2) eine Fih-
rungseinrichtung (7) zur Fihrung der Schiebeverla-
gerung des Verschlusselementes (5) aufweist, wo-
bei die Fihrungseinrichtung (7) relativ zu der Ge-
hausedffnung (4) so an dem Saugroboter (1) ange-
ordnet ist, dass das Verschlusselement (5) entlang
der Fuhrungseinrichtung (7) von der SchlieRstellung
in die Freigabestellung verschiebbar ist, und umge-
kehrt.

Saugroboter (1) nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Fihrungseinrichtung (7)
zwei parallel zueinander verlaufende Flhrungsele-
mente (8) aufweist, entlang und zwischen welchen
das Verschlusselement (5) schiebebeweglich gela-
gert ist, wobei die Fihrungselemente (8) insbeson-
dere Teil einer Fihrungskulisse und/oder Schienen-
fihrung sind.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, gekennzeichnet durch eine das Ver-
schlusselement (5) verlagernde Verlagerungsein-
richtung (10).

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Detektionseinrichtung (9) einen Kontaktsensor
und/oder einen Magnetfeldsensor und/oder eine Bil-
derfassungseinrichtung aufweist.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Detektionseinrichtung (9) eingerichtet ist, eine Posi-
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tion und/oder Orientierung des externen Saugreini-
gungsgerates (6) relativ zu der Gehausedffnung (4)
des Saugroboters (1) zu erkennen.

Saugroboter (1) nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung einge-
richtet ist, in Abhangigkeit von dem Detektionssignal
der Detektionseinrichtung (9) eine Fortbewegung
des Saugroboters (1) relativ zu dem externen Saug-
reinigungsgerat (6) so zu steuern, dass die Gehau-
sedffnung (4) in Kontakt mit dem externen Saugrei-
nigungsgerat (6) gelangt, um eine Strémungsverbin-
dung zwischen der Filterkammer (3) des Saugrobo-
ters (1) und einer Saugdéffnung (11) des externen
Saugreinigungsgerates (6) herzustellen.

Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinrichtung eingerichtet ist, die Verlagerung
des Verschlusselementes (5) in die Freigabestellung
mittels einer Fortbewegung des Saugroboters (1)
gegen das externe Saugreinigungsgerat (6) zu be-
wirken, so dass das Verschlusselement (5) durch
mechanische Krafteinwirkung des externen Saug-
reinigungsgerates (6) in eine Offnungsstellung ver-
lagert wird.

System aus einem sich selbsttatig fortbewegenden
Saugroboter (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8
und einem externen Saugreinigungsgerat (6), ins-
besondere einem manuell von einem Nutzer gefiihr-
ten Saugreinigungsgerat (6), wobei die Gehauseoff-
nung (4) des Saugroboters (1) und eine Saugdffnung
(11) des Saugreinigungsgerates (6) formkorrespon-
dierend so miteinander verbindbar sind, dass die Fil-
terkammer (3) des Saugroboters (1) mittels des
Saugreinigungsgerates (6) aussaugbar ist.

System nach Anspruch 9, dadurch gekennzeich-
net, dass das Verschlusselement (5) des Saugro-
boters (1) mittels eines die Saugéffnung (11) aufwei-
senden Teilbereiches (12) des Saugreinigungsge-
rates (6) von der SchlieBstellung in die Freigabestel-
lung verschiebbar ist.

System nach Anspruch 10, dadurch gekennzeich-
net, dass der Saugroboter (1) eine Flihrungseinrich-
tung (7) aufweist, welche sowohl zur Fiihrung des
Verschlusselementes (5), als auch zur Fiihrung des
die Saugo6ffnung (11) aufweisenden Teilbereiches
(12) des Saugreinigungsgerates (6) ausgebildet ist.
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