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DESCRIPCION
Robot de limpieza auténomo

Campo técnico
La presente invencidn se refiere a dispositivos de limpieza y, mas concretamente, a un robot de limpieza auténomo.
Antecedentes de la invencién

Con el desarrollo de la tecnologia, han aparecido diversos robots de limpieza auténomos, por ejemplo, robots
barredores automaticos, robots fregadores automaticos, etcétera. Un robot de limpieza auténomo puede realizar
automaticamente operaciones de limpieza de una manera facil de usar. Tomando el robot de barrido automatico
como ejemplo, el robot de barrido automatico puede limpiar automaticamente un area raspando y utilizando
tecnologia de limpieza por vacio. La operacion de raspado puede lograrse limpiando automaticamente la parte
inferior del dispositivo con un raspador y un cepillo de rodillo. Para un robot de limpieza auténomo con funcién de
fregado, a menudo es necesario instalar un tanque de agua en el robot para proporcionar la fuente de agua
necesaria para el fregado. Normalmente, el tanque de agua se conecta al robot por su parte inferior. La parte
inferior del robot siempre tiene que girarse para instalar o desmontar el tanque de agua. Se conocen tecnologias
relacionadas por los documentos de publicacion de patentes CN106108776A, JP2008061678A,
US20120199006A1, US20130174371A1, CN201939277U, CN204698453U, CN202445993U y CN204379171U.

Resumen de la invencion

La invencion esta limitada por las reivindicaciones independientes. Realizaciones de la presente divulgacion.

Las realizaciones de la presente divulgacion proporcionan un robot de limpieza autonomo. El robot de limpieza
auténomo puede incluir un cuerpo principal y un ensamble de limpieza. El montaje de la limpieza se monta al
cuerpo principal. El ensamble de limpieza puede incluir un primer subensamble de limpieza que es desmontable y
estd montado en el cuerpo principal. Cuando el primer subensamble de limpieza se carga o se retira del cuerpo
principal, el primer subensamble de limpieza se mueve en una direccién hacia delante o hacia atras del cuerpo
principal. El primer subensamble de limpieza es desmontable y esta unido al cuerpo principal mediante un miembro
de conexion.

En algunas realizaciones, el miembro de conexion puede incluir un primer miembro de conexidon y un segundo
miembro de conexion. El cuerpo principal esta provisto del primer miembro de conexién y el primer subensamble
de limpieza esta provisto del segundo miembro de conexién.

En algunas realizaciones, el primer miembro de conexion puede incluir un primer cierre y el primer cierre esta fijada
al cuerpo principal.

En algunas realizaciones, el robot de limpieza autdnomo puede incluir ademas un ensamble de control de conexion.
El ensamble de control de conexion esta conectado al primer miembro de conexién o al segundo miembro de
conexién y controla la conexidn y separacion del segundo miembro de conexidn y el primer miembro de conexion.
De acuerdo con la presente invencion, el primer subensamble de limpieza incluye un contenedor de liquido. El
contenedor de liquido puede incluir una carcasa de contenedor, y el ensamble de control de conexién se
proporciona en la carcasa de contenedor y se conecta al segundo miembro de conexion.

En algunas realizaciones, el segundo miembro de conexion puede incluir un segundo cierre, y el segundo cierre
se proporciona en la carcasa de contenedor a través del ensamble de control de conexién. En algunas
realizaciones, el ensamble de control de conexion puede incluir un subensamble de control de enganche. El
subensamble de control de enganche se proporciona en el cuerpo o carcasa de contenedor. El subensamble de
control de enganche acciona el primer componente de conexién o el segundo componente de conexidn para que
se muevan dentro del cuerpo o carcasa de contenedor para conectarse o separarse del segundo componente de
conexién o del primer componente de conexion.

En algunas realizaciones, la carcasa de contenedor define un rebaje para recibir el subensamble de control de
unién y el segundo miembro de conexién. La carcasa de contenedor también define aberturas para extenderse
hacia el primer miembro de conexién y acoplarse con el segundo miembro de conexién. Alternativamente, el cuerpo
define un rebaje para recibir el subensamble de control de enganche y el primer miembro de conexidn. El cuerpo
define ademas una abertura para extenderse dentro del segundo miembro de conexidn y acoplarse con el primer
miembro de conexién.

En algunas realizaciones, el contenedor de liquido esta provisto de al menos dos ensambles de control de
conexién, cada ensamble de control de conexidn puede incluir un subensamble de control de enganche. O el
cuerpo principal esta provisto de al menos dos ensambles de control de conexidon, cada ensamble de control de
conexién puede incluir un subensamble de control de enganche.
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En algunas realizaciones, al menos dos ensambles de control de conexidon del contenedor de liquido o del cuerpo
son idénticos. O los al menos dos ensambles de control de conexién en el contenedor de liquido o el cuerpo son
diferentes.

En algunas realizaciones, el subensamble de control de enganche se proporciona dentro de la carcasa de
contenedor. El segundo miembro de conexion tiene una posicién de tope para cooperar con el primer miembro de
conexién y una posicion de evitacion alejada del primer miembro de conexién. Al menos un ensamble de control
de enganche puede incluir un bastidor de montaje, un miembro operativo y un miembro elastico. El segundo
miembro de conexién estd montado fijamente en el bastidor de montaje. El bastidor de montaje es movible
dispuesto dentro de la cubierta del envase, y el bastidor de montaje se configura para mover el segundo miembro
de la conexién a una posicidén de la parada o a una posicién de la evitaciéon. El miembro operativo esta montado
en el bastidor de montaje. Un primer extremo del miembro elastico se apoya contra el miembro operativo o el
bastidor de montaje. El segundo extremo del miembro elastico se apoya contra el armazoén del contenedor. Y la
direccion de expansion y contraccion del miembro elastico esta en la misma direccién que la direccion de
movimiento del bastidor de montaje.

En algunas realizaciones, el subensamble de control de enganche esta dispuesto dentro de la carcasa de
contenedor. El segundo miembro de conexién tiene una posicién de parada que coopera con el primer miembro
de conexidn y una posicién de evitacion separada del primer miembro de conexién. Al menos uno de los ensambles
de control de enganche puede incluir una varilla de conexidn, una pieza basculante y un muelle. Un primer extremo
de la varilla de conexién esta provisto del segundo miembro de conexidn. La pieza de palanca es giratoria y esta
dispuesta en el contenedor de liquido, y un segundo extremo de la varilla de conexidon esta conectado a la pieza
de palanca. El muelle esta conectado al primer extremo de la pieza basculante y esta situado entre la pieza
basculante y el contenedor de liquido.

En algunas realizaciones, el primer subensamble de limpieza se monta en el cuerpo mediante un miembro guia.
Cuando el primer subensamble de limpieza esta montado en el cuerpo, el primer subensamble de limpieza puede
moverse hacia arriba y hacia abajo en relacidén con el cuerpo.

En algunas realizaciones, el cuerpo principal puede incluir un chasis. EI miembro de guia puede incluir una primera
cresta de guia dispuesta en uno de los primeros subensambles de limpieza y el chasis, una primera ranura de guia
definida en otro de los primeros subensambles de limpieza y el chasis, y el grosor de la primera cresta de guia es
menor que la anchura de |la primera ranura de guia.

En algunas realizaciones, la primera cresta de guia se proporciona en el primer subensamble de limpieza y la
primera ranura de guia se define en el chasis.

En el robot de limpieza autonomo de las realizaciones de la presente divulgacién, el primer subensamble de
limpieza se mueve en la direccién de avance (o en la direccion de retroceso) del cuerpo principal cuando se monta
en el cuerpo principal o se retira del cuerpo principal. Normalmente, la direccién de avance del cuerpo principal
estd en la direccién horizontal, de modo que la carga y retirada del primer subensamble de limpieza es mas
conveniente. El robot de limpieza auténomo de las realizaciones resuelve el problema de que el arte previo necesita
girar el robot andante boca abajo para montar o desmontar el tanque de agua. De este modo, la sustitucion y el
mantenimiento del primer subensamble de limpieza resultan mas comodos. El primer subensamble de limpieza es
desmontable conectado al cuerpo principal por el miembro de conexion, de modo que la conexidn es mas fiable.

Descripcion de la imagen adjunta

La figura 1 ilustra una vista esquematica de una primera vista de un robot de limpieza autonomo, de acuerdo con
realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 2 ilustra una vista esquematica de una segunda vista de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con
las realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 3 ilustra una vista esquematica de una primera vista un cuerpo principal y un primer subensamble de
limpieza de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 4 ilustra una vista esquematica de una segunda vista de un cuerpo principal y un primer subensamble de
limpieza de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 5 ilustra una vista esquematica de una tercera vista de un cuerpo principal y un primer subensamble de
limpieza de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 6 ilustra una vista inferior del cuerpo principal de un robot auténomo de limpieza, de acuerdo con las
realizaciones de la presente divulgacion.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 3019935 T3

La figura 7 ilustra una vista esquematica inferior de un cuerpo principal de un robot de limpieza auténomo, de
acuerdo con realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 8 ilustra una vista inferior de un chasis de un cuerpo principal de un robot auténomo de limpieza, de
acuerdo con realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 9 es una vista parcial ampliada de A en la figura 8.

La figura 10 ilustra una vista lateral de una primera ranura de guia en el chasis del cuerpo principal de un robot de
limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 11 ilustra una vista esquematica de una primera vista de un contenedor de liquido de un robot de limpieza
autonomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 12 ilustra una vista esquematica de una segunda vista de un contenedor de liquido del robot auténomo
de limpieza, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 13 ilustra una vista esquematica de una primera vista de una cubierta superior y un subensamble de
control de enganche de un contenedor de liquido de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones
de la presente divulgacion.

La figura 14 ilustra una vista en explosién de una segunda vista de una cubierta superior y un subensamble de
control de enganche de un contenedor de liquido de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones
de la presente divulgacion.

Lafigura 15ilustra una vista esquematica de la cubierta superiory el subensamble de control de enganche ajustado
de un contenedor de liquido de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente
divulgacion.

La figura 16 ilustra una vista esquematica de una primera vista de un bastidor de montaje de un subensamble de
control de enganche de un robot de limpieza autdnomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 17 ilustra una vista esquematica de una segunda vista de un bastidor de montaje de un subensamble de
control de enganche de un robot de limpieza autdnomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 18 ilustra una vista esquematica de la estructura del miembro de control de enganche, el primer cierre y
el segundo cierre de ajuste del robot de limpieza auténomo, de acuerdo con las realizaciones de la presente
divulgacion.

La figura 19 ilustra una vista esquematica de otro subensamble de control de enganche de un robot de limpieza
autonomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 20 ilustra una vista esquematica de una primera vista de una cubierta inferior de un contenedor de liquido
de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con la presente invencion.

La figura 21 ilustra una vista esquematica de una segunda vista de una cubierta inferior de un contenedor de liquido
de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con la presente invencion.

La figura 22 ilustra una vista esquematica de una tercera vista de una cubierta inferior de un contenedor de liquido
de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente invencion.

La figura 23 ilustra una vista esquematica de un contenedor de liquido de un robot de limpieza autonomo, de
acuerdo con las realizaciones de la presente invencién.

La figura 24 ilustra una vista esquematica de una primera vista de un filtro de salida de agua de un robot auténomo
de limpieza, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 25 ilustra una vista esquematica de una segunda vista de un filtro de salida de agua de un robot auténomo
de limpieza, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 26 ilustra una vista esquematica de un pafio de limpieza de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo
con las realizaciones de la presente divulgacién.

La figura 27 ilustra una vista esquematica de un pafio de limpieza de un robot de limpieza auténomo, de acuerdo
con las realizaciones de la presente divulgacién.
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La figura 28 ilustra una vista esquematica de un contenedor de liquido y un accesorio de pafio de limpieza de un
robot de limpieza auténomo, de acuerdo con realizaciones de la presente divulgacion.

La figura 29 es una vista parcial ampliada de B en la figura 28.
Descripcion detallada

Un robot auténomo de limpieza de una realizacion de la presente divulgacion se describira en detalle con referencia
a los dibujos adjuntos.

Definicion de términos:

El término «hacia delante» se utiliza para referirse a la direccion principal de movimiento del robot de limpieza
auténomo.

El término «hacia atras» se utiliza para referirse a la direccidn opuesta de la direccion de movimiento principal del
robot de limpieza auténomo.

De acuerdo con las realizaciones de la presente divulgacién, se proporciona un robot de limpieza auténomo, que
incluye un cuerpo principal 1 y un ensamble de limpieza. El cuerpo principal 1 se configura para apoyar otras
estructuras, es decir, el ensamble de limpieza proporcionado en el cuerpo principal 1. El ensamble de limpieza
puede incluir un primer subensamble de limpieza 2 que es desmontable y estd montado en el cuerpo principal 1.
Cuando el primer subensamble de limpieza 2 se carga o se retira del cuerpo principal 1, el primer subensamble de
limpieza 2 se mueve en la direccién de avance del cuerpo principal 1. El primer subensamble de limpieza 2 es
desmontable y esta conectado al cuerpo principal 1 a través de un miembro de conexidn. El primer subensamble
de limpieza 2 se mueve en la direccion de avance (0 en la direccion de retroceso) del cuerpo principal 1 cuando
se monta en el cuerpo principal 1 o se retira de éste. Normalmente, la direccién de avance del cuerpo principal 1
estd en la direccidon horizontal para que la carga y la retirada del primer subensamble de limpieza 2 sea mas
conveniente. El robot de limpieza auténomo de las realizaciones resuelve el problema de que la parte inferior del
robot siempre tiene que estar boca abajo para instalar o desmontar el tanque de agua del mismo. La sustitucion y
el mantenimiento del primer subensamble de limpieza 2 son mas cémodos. El primer subensamble de limpieza 2
es desmontable y esta conectado al cuerpo principal 1 mediante el miembro de conexion, de modo que la conexién
es mas fiable. La parte inferior del robot siempre necesita ser volteada para instalar o desmontar el tanque de agua
del mismo.

Como se muestra en las Figuras 1y 2, el robot de limpieza auténomo puede ser, pero no se limita a, un robot de
barrido inteligente, un robot de limpieza de paneles solares, o un robot de limpieza exterior de edificios. Las
realizaciones de la presente divulgacion se describiran con referencia al robot barredor inteligente.

El robot de limpieza auténomo puede incluir un sistema de deteccién, un sistema de control (no mostrado), un
sistema de accionamiento, un sistema de energia y un sistema de interaccién humano-ordenador 9, ademas del
cuerpo principal 1 y el ensamble de limpieza. A continuacion, se describen en detalle las partes principales del
robot de limpieza auténomo.

El cuerpo principal 1 puede incluir una cubierta superior, una parte delantera 13, una parte trasera 14 y un chasis
11. El cuerpo principal 1 tiene una configuracion aproximadamente cilindrica con una altura minima (tanto la parte
delantera como la trasera tienen forma circular). El cuerpo principal 1 puede tener otras formas, incluyendo, entre
otras, una forma aproximadamente en D con un cuadrado delantero y un circulo trasero.

El sistema de deteccidén puede incluir un dispositivo de determinacién de la posicién situado encima del cuerpo
principal 1, un amortiguador situado en la parte delantera 13 del cuerpo principal 1, sensores de deshivel 51 y
sensores ultrasénicos, sensores infrarrojos, magnetémetros, acelerémetros, giroscopios, oddmetros y otros
dispositivos de deteccion. Estos dispositivos de deteccién proporcionan al sistema de control una variedad de
informacidn posicional y de estado de movimiento del robot. Los dispositivos de determinaciéon de la posicién
pueden incluir, entre otros, dispositivos de transmisién y recepcion de infrarrojos, camaras y dispositivos de
medicidon de distancias por laser (LDS).

El ensamble de limpieza puede incluir un subensamble de limpieza en seco y un subensamble de limpieza en
humedo. El subensamble de limpieza en hiumedo es el primer subensamble de limpieza 2, y el primer subensamble
de limpieza 2 esta configurado para limpiar la superficie (por ejemplo, el suelo) con el pafio de limpieza 4 que
contiene el liquido limpiador. El subensamble de limpieza en seco es un segundo subensamble de limpieza,
configurado para limpiar los contaminantes sdélidos de la superficie limpiada con un cepillo de limpieza o similar.

Como el subensamble de limpieza en seco, la funcién principal de limpieza es causada por el segundo
subensamble de limpieza que incluye un cepillo de rodillo 61, un cartucho de polvo, un ventilador, una salida de
aire, y un miembro de conexién entre ellos. El cepillo de rodillo 61 tiene una cierta interferencia con el suelo, barre
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el polvo del suelo y lo hace rodar delante del puerto de succién entre el cepillo de rodillo 61 y el cartucho de polvo.
A continuacion, el polvo es aspirado hacia el cartucho de polvo por el gas de succidn generado por el ventilador y
através del cartucho de polvo. La capacidad de eliminacion de polvo de la maquina barredora puede caracterizarse
por la eficacia de recogida de polvo (DPU). La DPU esta influenciada por la estructura y el material del cepillo de
rodillo 61; la relacién de utilizacidon de la energia eélica de un conducto formado por el puerto de succioén, el cartucho
de polvo, el ventilador, la salida y el miembro de conexion entre ellos; y el tipo y la potencia del ventilador. En
comparacién con las aspiradoras de enchufe normales, la mejora de la capacidad de eliminacion de polvo de los
robots de limpieza de energia limitada es mas significativa porque el aumento de la capacidad de eliminacidén de
polvo reduce directamente la demanda de energia. En otras palabras, las cargas del robot que antes podian limpiar
80 metros cuadrados de suelo pueden evolucionar hasta limpiar 100 metros cuadrados 0 mas. Y debido a la
reduccién del numero de cargas, la vida util de la bateria aumentara considerablemente, y la frecuencia de
sustitucién de la bateria disminuira. Y lo que es mas intuitivo e importante, la mejora de la capacidad de eliminacidn
del polvo es una ventaja muy obvia e importante para la experiencia del usuario, que podra comprobar directamente
si la limpieza y el secado son suficientes. El ensamble de limpieza en seco también puede incluir un cepillo lateral
62 provisto de un arbol giratorio. El arbol giratorio esta inclinado con respecto al suelo para mover los residuos
hacia la zona de limpieza del cepillo de rodillo 61 del segundo subensamble de limpieza.

Como subensamble de limpieza en humedo, el primer subensamble de limpieza 2 puede incluir principalmente un
contenedor de liquido 3 y un pafio de limpieza 4 y similares. El contenedor de liquido 3 sirve de base para soportar
otros componentes del primer subensamble de limpieza 2. El pafio de limpieza 4 es extraible y esta situado sobre
el contenedor de liquido 3. El liquido del contenedor de liquido 3 fluye hacia el pafio de limpieza 4. El pafio de
limpieza 4 fluye hacia el contenedor de liquido 3. El liquido del contenedor de liquido 3 fluye hacia el pafio de
limpieza 4. El pafio de limpieza 4 limpia el suelo después de limpiarlo con el cepillo de rodillo o similar.

El sistema de accionamiento esta configurado para accionar el cuerpo principal 1y los componentes montados en
el cuerpo principal para que se desplacen y limpien automaticamente. El sistema de accionamiento puede incluir
un médulo de rueda motriz 71. El sistema de accionamiento puede emitir una orden de accionamiento para que el
robot se desplace por el suelo. La orden de accionamiento se basa en la informacién de la distancia y el angulo,
como los componentes x, y y 8. El médulo de rueda motriz 71 puede controlar simultaneamente la rueda izquierda
y la rueda derecha. Para controlar el movimiento de la maquina, preferiblemente el médulo de rueda motriz 71
puede incluir un modulo de rueda motriz izquierda y un modulo de rueda motriz derecha. EI médulo de rueda motriz
izquierda y el médulo de rueda motriz derecha estan opuestos entre si a lo largo de un eje lateral definido por el
cuerpo principal 1. En otras palabras, el médulo de rueda motriz izquierda y el modulo de rueda motriz derecha
son simétricos. El robot puede incluir una o mas ruedas motrices 72. Las ruedas motrices incluyen, pero no se
limitan a, una rueda giratoria para que el robot pueda moverse de forma mas estable o fuerte sobre el suelo.

El médulo de rueda motriz 71 puede incluir una rueda de desplazamiento, un motor de accionamiento y un circuito
de control para controlar el motor de accionamiento. El médulo de rueda motriz 71 también puede estar conectado
a un circuito para medir la corriente de accionamiento y a un cuentakilometros. El moédulo de rueda motriz 71 es
desmontable y esta conectado al cuerpo principal 1 para facilitar su desmontaje y mantenimiento. La rueda motriz
puede tener un sistema de suspensidn de caida sesgada. La rueda motriz esta fijada de forma movil, por ejemplo,
de forma giratoria, al cuerpo principal 1 y recibe un muelle que se desplaza hacia abajo y se aleja del cuerpo
principal 1. EI muelle permite que la rueda motriz se desplace hacia arriba y hacia abajo. El desplazamiento del
muelle permite a la rueda motriz mantener el contacto y la traccién con el suelo con una determinada fuerza de
avance. Al mismo tiempo, los elementos de limpieza del robot (como el cepillo de rodillo, etc.) también entran en
contacto con el suelo con una cierta presién.

La parte delantera 13 del cuerpo principal 1 puede llevar un amortiguador. A medida que el moédulo de rueda motriz
71 impulsa el robot por el suelo durante la limpieza, el amortiguador detecta uno o mas eventos en la trayectoria
de desplazamiento del robot a través de un sistema de sensores (por ejemplo, un sensor de infrarrojos). El robot
puede controlar el médulo de rueda motriz 71 para responder al evento (por ejemplo, alejarse del obstaculo) a
través del evento (por ejemplo, un obstaculo como una pared) detectado por el amortiguador.

El sistema de control se suministra en una placa de circuitos del cuerpo principal 1. El sistema de control puede
incluir una memoria temporal, como un disco duro, una memoria hash, una memoria de acceso aleatorio y un
procesador informatico de comunicaciones, como una unidad central de procesamiento o un procesador de
aplicaciones. El procesador de aplicaciones puede dibujar un mapa instantaneo del entorno en el que se encuentra
el robot basandose en la informacidon sobre obstaculos proporcionada por el LDS y un algoritmo de localizacién,
como SLAM. La informacién de distancia y velocidad proporcionada por los sensores, tales como topes, sensores
de desnivel 51 , sensores ultrasénicos, sensores infrarrojos, magnetémetros, acelerémetros, giroscopios,
oddémetros, y similares, se utilizan para determinar el estado operativo actual de la barredora. El estado operativo
de la barredora puede incluir cruzar un umbral, caminar por una alfombra, caminar por un acantilado, atascarse
arriba o abajo, cubo de polvo lleno, ser recogido, etc. El procesador de aplicaciones da instrucciones especificas
sobre qué hacer a continuacién en las distintas situaciones. El robot esta mas en sintonia con su propietario y
proporciona una mejor experiencia al usuario. Ademas, el sistema de control puede planificar la trayectoria y el
método de limpieza mas eficaces basandose en la informacién cartografica en tiempo real obtenida mediante
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SLAM, lo que mejora enormemente la eficacia de limpieza del robot.

El sistema de energia puede incluir una bateria recargable, como una bateria de niquel-hidruro metalico o una
bateria de litio. La bateria recargable puede estar acoplada a un circuito de control de carga, a un circuito de
deteccidn de temperatura y carga de la bateria y a un circuito de control de la tensién insuficiente de la bateria. El
circuito de control de carga, el circuito de carga de la bateria, el circuito de deteccidn de temperatura y el circuito
de monitorizacién de tension baja de la bateria estan acoplados al circuito de control del microcontrolador. El
anfitrién se carga conectdndose a la pila de carga provista en el lateral o en el lado inferior del anfitriéon. Si el
electrodo de carga expuesto se empolva, el cuerpo de plastico alrededor del electrodo se derretira y deformara
debido a la acumulacién de carga durante el proceso de carga, € incluso hara que el propio electrodo se deforme
y no pueda seguir cargandose normalmente.

El sistema de interaccién humano-ordenador 9 puede incluir botones en el panel anfitrion configurados para que
el usuario seleccione las funciones. El sistema de interaccion humano-ordenador también puede incluir una
pantalla y/o una lampara y/o un altavoz. La pantalla, las luces y los altavoces estan configurados para indicar al
usuario el estado actual de la maquina o una seleccidn de funciones. El sistema de interaccion humano-ordenador
también puede incluir una aplicacién cliente mévil. En el caso de un dispositivo de limpieza de navegacién por
rutas, el cliente movil puede mostrar al usuario un mapa de la ubicacion de la maquinay la ubicacién de la maquina,
y proporcionar al usuario funciones mas enriquecidas y amigables de usar.

Para describir mas claramente el comportamiento del robot de limpieza auténomo, las instrucciones se definen
como sigue. El robot de limpieza auténomo puede desplazarse por el suelo mediante diversas combinaciones de
movimientos de los tres ejes siguientes, mutuamente perpendiculares, definidos por el cuerpo principal 1: un eje
delantero-trasero X (es decir, un eje orientado a lo largo de la parte delantera 1 y trasera 14 del cuerpo principal
1), un eje lateral Y (es decir, un eje perpendicular y en el mismo plano que el eje X), y un eje perpendicular al centro
Z (un eje perpendicular tanto al eje X como al eje Y). La direccidn hacia delante de los ejes X delantero y trasero
se define como «hacia delante» y la direccion hacia atras de los ejes X delantero y trasero se define como «hacia
atras». El eje horizontal Y se extiende a lo largo de un eje definido por el punto central del médulo de rueda motriz
71 entre las ruedas derecha e izquierda del robot de limpieza auténomo. El robot de limpieza autbnomo puede
girar alrededor del gje Y. Cuando la parte delantera del robot de limpieza auténomo esta inclinada hacia arriba y la
parte trasera esta inclinada hacia abajo, se habla de «hacia arriba». Cuando la parte delantera del robot esta
inclinada hacia abajo y la parte trasera esta inclinada hacia arriba, se define como «hacia abajo». Ademas, el robot
de limpieza auténomo puede girar alrededor del eje Z. En la direccién de avance del robot, cuando el robot se
inclina hacia la derecha del eje X, se define como «giro ala derecha», y cuando el robot se inclina hacia la izquierda,
se define como «giro a la izquierday.

El cartucho de polvo se monta en la camara receptora mediante un cierre y un asa. Cuando se tira del asa, el cierre
se contrae. Cuando se suelta el asa, el cierre se extiende en un hueco de la camara receptora.

La estructura especifica del primer subensamble de limpieza 2 y del cuerpo principal 1 se describira en detalle a
continuacién.

El primer subensamble de limpieza 2 esta montado en el cuerpo principal 1 mediante un miembro guia. Cuando el
primer subensamble de limpieza 2 estd montado en el cuerpo principal 1, el primer subensamble de limpieza 2
puede moverse hacia arriba y hacia abajo en relaciéon con el cuerpo principal 1. Es decir, existe un espacio entre
el primer subensamble de limpieza 2y el cuerpo principal 1. Es decir, existe un espacio entre el primer subensamble
de limpieza 2 y el cuerpo principal 1.

En algunas realizaciones, el primer subensamble de limpieza 2 se proporciona en el chasis 11 del cuerpo principal
1. El chasis 11 esta provisto de una estructura saliente 113 para montar el primer subensamble de limpieza 2. El
chasis 11 estéa provisto de una estructura saliente 113 para montar el primer subensamble de limpieza 2. En algunas
realizaciones de la presente divulgacién, el primer subensamble de limpieza 2 esta provisto en el chasis 11 en la
parte trasera 14 del cuerpo principal 1.

El primer subensamble de limpieza 2 estda montado en el chasis 11 por medio de un miembro de guia, y el primer
subensamble de limpieza 2 esta ajustado con holgura al chasis 11.

Como se muestra en las Figuras 3 a 10, el miembro de guia puede comprender una primera cresta de guia 311y
una primera ranura de guia 111. La primera ranura de guia esta definida en uno de los primeros subensambles de
limpieza 2 y el chasis 11. El primer reborde de guiado 311 esta previsto en el otro del primer subensamble de
limpieza 2 y del chasis 11.

En las realizaciones ilustradas, la primera ranura de guia 111 se define en una pared lateral de la estructura saliente
113 del chasis 11. La primera cresta de guia 311 se proporciona en la otra parte del primer subensamble de limpieza
2 y del chasis 11. La primera cresta de guia 311 se proporciona en el contenedor de liquido 3 del primer
subensamble de limpieza 2. Cuando el contenedor de liquido 3 se acopla con el chasis 11, la primera cresta de
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guia 311 se inserta en la primera ranura de guia 111 para una accion de guia y detencién. Como se muestra en la
Figura 11, el contenedor de liquido 3 define un rebaje con el fin de dar paso a la estructura saliente 113 en el chasis
11.

Preferiblemente, para facilitar la instalacion del contenedor de liquido 3, el grosor de la primera cresta de guia 311
es menor que la anchura de la primera ranura de guia 111. En donde, la anchura de la primera ranura de guia 111
se refiere la anchura entre las paredes laterales opuestas de la primera ranura de guia 111 cuando el robot esta
en posicidon horizontal, es decir, la distancia vertical entre dos paredes laterales opuestas. Después de insertar la
primera cresta de guia 311 en la primera ranura de guia 111, la primera cresta de guia 311 tiene una distancia entre
las paredes laterales opuestas de la primera ranura de guia 111. Se forma una estructura de ajuste entre el
contenedor de liquido 3 y el chasis 11 para facilitar la instalacién del contenedor de liquido 3 por parte de un
usuario.

La anchura del hueco entre el contenedor de liquido 3 y el chasis 11 puede determinarse como se desee. En las
realizaciones de la presente divulgacién, la anchura del hueco entre el contenedor de liquido 3 y el chasis 11 esta
comprendida entre 1,5 mm y 4 mm. Preferiblemente, la separacion entre el contenedor de liquido 3 y el chasis 11
es de 2 mm. Cuando el usuario inserta el contenedor de liquido 3 en el chasis 11 sin voltear el robot, la separacién
proporciona espacio para la accién de insercidon. El usuario puede instalar suavemente el contenedor de liquido 3
en el chasis 11 y no necesita alinear estrictamente el contenedor de liquido 3 con el chasis 11. Los robots de trapear
actuales normalmente requieren que el usuario ponga el robot boca abajo (es decir, de abajo hacia arriba) y luego
instale el deposito. En este caso, por un lado, es inconveniente para el usuario utilizar e instalar el robot, y por otro
lado, si el tanque de agua tiene fugas, el agua puede filtrarse facilmente en el interior del robot, resultando en
dafios al robot.

En las realizaciones de la presente divulgacién, el primer subensamble de limpieza 2 se monta en el cuerpo
principal 1 a lo largo de una direccién hacia delante o hacia atras del cuerpo principal 1, y luego se conecta al
cuerpo principal 1 mediante un miembro de conexién. El miembro de conexién puede incluir un primer miembro de
conexién provisto en el cuerpo principal 1y un segundo miembro de conexién provisto en el primer subensamble
de limpieza 2.

Preferiblemente, para facilitar el control de la conexién y separacion del primer subensamble de limpieza 2 del
cuerpo principal 1, el robot de limpieza autdnomo puede comprender ademas un ensamble de control de conexion.
El ensamble de control de conexion esta conectado al primer miembro de conexién o al segundo miembro de
conexién y controla la conexidn y separacién del segundo miembro de conexiény del primer miembro de conexion.
Preferentemente, el componente de control de conexién se proporciona en el primer subensamble de limpieza 2.
En realizaciones de la presente divulgacion, el miembro de conexion es una estructura de cierre. Es decir, el primer
miembro de conexidn y el segundo miembro de conexion estan unidos. El contenedor de liquido 3 esta conectado
al chasis 11 a través de la estructura de cierre. Los cierres no solo son faciles de instalar, sino también fiables. Por
supuesto, en otras realizaciones, los miembros de conexiéon pueden ser otras estructuras, como estructuras
magnéticas. El contenedor de liquido 3 puede conectarse al chasis 11 por otros medios, como una conexion
magnética. En consecuencia, el ensamble de control de conexidn puede ser un sistema de control de agarre o un
sistema de control magnético para garantizar que el usuario pueda montar y desmontar facilmente los
contenedores de liquido 3.

Los detalles se describiran en detalle para una realizacién especifica en la que el contenedor de liquido 3 vy el
chasis 11 estan conectados por una estructura de hebilla.

En referencia a la figura 7, el chasis 11 esta provisto de un primer miembro de conexién. El primer miembro de
conexién puede ser un primer cierre 112 o un electroiman o un conductor magnético.

Tomando el primer cierre como ejemplo, el primer cierre 112 esta configurado para acoplarse al contenedor de
liquido 3 para asegurar el contenedor de liquido 3. Haciendo referencia a las figuras 11 a 17, el contenedor de
liquido 3 esta provisto de un segundo miembro de enganche. El miembro de enganche puede ser un segundo
cierre 331 o un electroiman o un conductor magnético que coopera con el primer cierre 112. El primer cierre 112y
el segundo cierre 331 forman juntas el miembro de conexion. El segundo cierre 331 define una posicién de parada
y una posicidén de evasién. Como se muestra en la FIGURA 18, en la posicidn de parada, el segundo cierre 331y
el primer cierre 112 se detienen mutuamente, y el contenedor de liquido 3 estéa unido al chasis 11. En la posicién
de evitacion, el segundo cierre 331 se detiene mutuamente y el contenedor de liquido 3 esta unido al chasis 11.
En la posicién de evitacion, el segundo cierre 331 se separa del primer cierre 112, y el contenedor de liquido 3
puede retirarse del chasis 11. El ensamble de control de conexién puede proporcionarse en el contenedor de liquido
3 0 en el cuerpo principal 1. Por ejemplo, el ensamble de control de conexién se proporciona en la carcasa de
contenedor de liquido 3, o puede proporcionarse en el chasis 11 del cuerpo principal 1 de la maquina. Cuando el
ensamble de control de conexion se proporciona en el cuerpo principal 1, el ensamble de control de conexidon se
conecta al primer miembro de conexion y controla el movimiento del primer miembro de conexion para afectar al
enganche o desenganche del primer miembro de conexién con el segundo miembro de conexién. Cuando el
ensamble de control de conexidon se proporciona en el contenedor de liquido 3, el ensamble de control de conexién
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esta conectado al segundo miembro de conexién y controla el movimiento del segundo elemento de conexion para
afectar el enganche o la separacion del primer miembro de conexién del segundo miembro de conexion.

A continuacién, se describira un ejemplo del ensamble de control de conexion que se proporciona en el contenedor
de liquido 3.

Para controlar el enganche y separacién del primer cierre y del segundo cierre 331 , el ensamble de control de
conexién puede incluir un subensamble de control de enganche 33. El subensamble de control de enganche 33
controla la posicion del segundo cierre 331 para enganchar o desenganchar el segundo cierre 331 con el primer
cierre 112. En uso, un usuario puede controlar el subensamble de control de enganche 33 para controlar la posicidn
del segundo cierre 331. Es decir, el contenedor de liquido 3 y el chasis 11 pueden acoplarse o desacoplarse para
facilitar la carga o extraccion del contenedor de liquido 3.

En algunas realizaciones, la cubierta superior 31 del contenedor de liquido 3 define una ranura para montar el
subensamble de control de enganche 33 y el segundo cierre 331. El subensamble de control de enganche 33 se
proporciona en la cubierta superior 31. La cubierta superior 31 define una abertura para que el primer miembro de
enganche se inserte en el mismo y coopere con el segundo miembro de enganche.

Ademas, el contenedor de liquido 3 puede incluir una carcasa de contenedor, una cubierta superior 31 y una
cubierta inferior 32. La carcasa de contenedor define un espacio de retencion de liquido para retener el liquido. En
las realizaciones de la presente divulgacion, el liquido colocado en el contenedor de liquido es agua. Por supuesto,
en otras realizaciones, el contenedor de liquido puede contener cualquier otra solucién de limpieza que se desee.
El ensamble de control de conexidn se proporciona en el cuerpo principal 1. El cuerpo principal 1 esta definido con
un rebaje para recibir el subensamble de control de conexion 33 y el primer miembro de conexion. El cuerpo
principal también define una apertura para el segundo miembro de conexién para ser insertado en el mismo y para
cooperar con el primer miembro de conexion.

Como se muestra en Figuras 14 a 17, uno de los ensambles de control de compromiso puede incluir un bastidor
de montaje 332, un miembro operativo 333, y un miembro elastico 334.

El segundo cierre 331 esta montado fijamente en el bastidor de montaje. El bastidor de montaje esta dispuesto de
forma movil dentro de la carcasa de contenedor y puede conducir el segundo cierre 331 a la posicidn de parada o
a la posicién de evitacién. EI miembro operativo esta montado en el bastidor de montaje y esta formado
integralmente con el bastidor de montaje 332. Cuando el usuario presiona el miembro operativo, el cierre 331 se
detiene. Cuando el usuario presiona el miembro operativo 333, éste acciona el marco de montaje 332 y el segundo
cierre 331 para que se muevan juntos. El miembro elastico 334 se proporciona entre el miembro operativo 333 y
la carcasa de contenedor del contenedor de liquidos 3 para asegurar que el segundo cierre 331 pueda volver a la
posicién de parada después de que se pierda la fuerza de presion, asegurando asi que el contenedor de liquidos
3 pueda conectarse con el chasis 11 de forma fiable. El miembro elastico 334 puede ser una estructura que puede
proporcionar una fuerza elastica, tal como un muelle, una goma elastica, o similar. Un primer extremo del miembro
elastico se apoya contra el miembro operativo o el bastidor de montaje. El segundo extremo del miembro elastico
se apoya contra la carcasa de contenedor. Y la direccidn de expansion y contraccién del miembro elastico coincide
con la direcciéon de movimiento del bastidor de montaje. En un caso en el que no hay presion, la fuerza elastica del
miembro elastico 334 hace que el segundo cierre 331 se mantenga en la posicion de parada. Cuando el usuario
necesita retirar el contenedor de liquido 3, presiona el miembro operativo 333 para mover el segundo cierre 331 a
la posicion de evasion, el primer cierre 331 se mueve a la posicidn de evasion, el primer cierre 331 se mueve a la
posicién de evasién, el primer cierre 331 se mueve a la posicién de evasién, el primer cierre 331 se mueve a la
posicién de evasion.

Como se muestra en la figura 13, se proporciona un saliente de tope 313 en la carcasa de contenedor de liquido,
y el bastidor de montaje 332 define una abertura para que el saliente de tope se inserte en la misma. El recorrido
del bastidor de montaje 332 puede estar limitado por el montaje del saliente de tope 313 y la pared de orificio 332a
del orificio. Por lo tanto, el bastidor de montaje 332 puede ser limitado y el miembro de montaje 332 puede ser
impedido de separarse del contenedor de liquido 3 sin una fuerza de compresidn generada por la elasticidad del
miembro elastico 334.

En algunas realizaciones, un primer extremo del miembro elastico 334 se apoya contra el miembro operativo 333.
un segundo extremo del miembro elastico se empalma contra el saliente de tope 313. el miembro operativo 333 y
el saliente de tope 313 estan provistos de protuberancias transversales para montar el miembro elastico 334.

El proceso especifico de cargar el contenedor de liquido 3 en el chasis 11 es como sigue:

Como se muestra en las figuras 3 y 4, el contenedor de liquido 3 se inserta en la porcién trasera del chasis 11 a lo
largo de la primera ranura de guia 111 del chasis 11 para formar la apariencia general del robot de limpieza
autonomo. El chasis 11 del robot tiene una primera porcidn de conexion. En algunas realizaciones especificas, la
primera porcion de conexion puede ser un gancho. El gancho puede estar conectado a una segunda porcidén de
conexién del contenedor de liquido. En otras realizaciones especificas, la segunda porcidén de conexion puede ser
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un cierre, permitiendo que el contenedor de liquido se fije a la parte inferior del cuerpo principal 1. La primera
ranura de guia 111 puede ser una ranura en forma de U y puede deslizarse con la primera cresta de guia 311 en
el contenedor de liquido para guiar el contenedor de liquido 3 sobre el chasis 11.

En su estado natural, el segundo cierre 331 esta situado en la ranura del contenedor de liquido 3. Cuando el
contenedor de liquido S se desliza a una posicién de acoplamiento a lo largo de la primera ranura de guia 111 en
el chasis 11, el primer cierre 112 (gancho) en el chasis 11 se empalma contra el segundo cierre 331. El segundo
cierre 331 esta situado en la ranura del contenedor de liquido 3 para guiarlo sobre el chasis 11. El segundo cierre
331 se mueve hacia un area diferente de la ranura, y cuando se aplica un grado de fuerza, el primer cierre 112
(gancho) puede deslizarse dentro de la ranura a lo largo de la superficie biselada en el segundo cierre 331, de tal
manera que el segundo cierre de cierre 331 puede ser enganchada a el primer cierre 122 (gancho) para asegurar
el contenedor de liquido 3 al chasis 11. Después de montar el contenedor de liquido 3 en el chasis 11, la resistencia
del muelle puede ser vencida presionando hacia abajo el miembro operativo 333 del miembro de control de
enganche 33, y el segundo cierre 331 puede ser retraido dentro del contenedor de liquido 3 por transferencia de
fuerza. El enganche entre el primer cierre de cierre 112 (gancho) y el segundo cierre de cierre 331 puede entonces
desaparecer y el contenedor de liquido puede ser extraido desde la direccidn trasera del cuerpo principal 1 para la
descarga del contenedor de liquido 3. En otro subensamble de control de enganche (no mostrado), el subensamble
de control de enganche puede comprender una varilla de conexién 381, un muelle 382, un miembro de unién
acodada 383 y un cierre 384. El cierre 384 se utiliza para cooperar con el primer cierre 112 para realizar la conexién
del contenedor de liquido 3 al chasis 11. La varilla de conexién 381 esta provista en el contenedor de liquido 3. El
primer extremo de la varilla de conexién 381 esta provisto de el cierre 384, y el segundo extremo de la varilla de
conexién 381 esta provisto del miembro de articulacion de codo 383. El miembro de articulacion de codo 383 es
giratorio y esta provisto en el contenedor de liquido 3. El primer extremo del miembro de articulacion de codo 383
estéa fijado a un muelle 382, y el segundo extremo del miembro de articulacion de codo 383 es un extremo operativo.
El muelle 382 esta conectado entre la articulacidn de codo 383 y el contenedor de liquido 3. Una vista esquematica
del subensamble de control de enganche se ilustra en la Figura 19.

Cabe sefialar que el contenedor de liquido 3 puede disponer de uno 0 mas ensambles de control de conexién.
Cada ensamble de control de conexidon puede comprender un subensamble de control de enganche 33. Cuando
el contenedor de liquido 3 comprende dos 0 mas ensambles de control de conexion, la estructura del subensamble
de control de enganche 33 de cada ensamble de control de conexién puede ser la misma o diferente. Cuando el
contenedor de liquido 3 incluye dos ensambles de control de conexidn, como se muestra en la Figura 14, uno de
los subensambles de control de enganche es un subensamble de control de enganche 33, y el subensamble de
control de enganche en el otro es un subensamble de control de enganche 33, como se muestra en la Figura 19.
Como se muestra en las figuras 20 a 23, la cubierta superior 31 del contenedor de liquido 3 esta provista ademas
de un puerto de inyeccidn de agua 35 para inyectar liquido en el espacio de alojamiento de liquido. El puerto de
inyeccion de agua 35 esta provisto de un tapdn de inyeccién de agua y una cubierta de inyeccion de agua para
sellar el puerto de inyeccién de agua 35.

La cubierta inferior 32 del contenedor de liquido 3 esta provista ademas de una salida de agua 321 la salida de
agua 321 conectada al espacio de retencion de liquido, siendo la salida de agua 321 extraible y provista de un filtro
de salida de agua 34 para controlar la cantidad de agua.

Por un lado, la cubierta inferior 32 coopera con la cubierta superior 31 para formar una carcasa de contencién y
rodea el espacio de retencién de liquido para retener liquido. Por otro lado, la cubierta inferior 32 esta configurada
para montar el pafio de limpieza 4. Una pluralidad de estructuras adhesivas 324 estan fijadas a un lado de la
cubierta inferior 32 alejado de la cubierta superior 31. El pafio de limpieza 4 se coloca en el lado de la cubierta
inferior 32 alejado de la cubierta superior 31 y se fija a la cubierta inferior 32 mediante la estructura adhesiva. La
estructuras adhesiva 324 pueden ser adhesivas de doble cara o velcro. Preferiblemente, la estructura adhesiva
324 es de velcro para facilitar la sustitucion del pafio de limpieza 4. Mas preferiblemente, los bordes de la cubierta
inferior 32 son de Velcro.

Mas preferiblemente, el borde del pafio de limpieza 4 esta fijado para asegurar que el pafio de limpieza 4 esta
orientado y colocado correctamente y para evitar que el pafio de limpieza 4 se incline de manera que interfiera con
el efecto de limpieza, como se muestra en las Figuras 27 a 29. Si el pafio de limpieza 4 se fija utilizando el método
de la pasta, la direccidn de instalacién de los bordes puede no estar limitada y la instalacion correcta del pafio de
limpieza 4 puede no estar garantizada. Por ejemplo, si el pafio de limpieza se inclina con respecto al tanque, el
efecto de limpieza se vera seriamente afectado. El pafio de limpieza 4 esta provisto de una primera porcién de
guia, el contenedor de liquido 3 esta provisto de una segunda porcidn de guia, y la primera porcion de guia y la
segunda porcion de guia pueden acoplarse entre si de manera que el pafio de limpieza 4 se monte en el contenedor
de liquido 3. La primera porcion de guia puede ser una ranura de guia, y la segunda porcién de guia puede ser
una tira de guia que engrana con la ranura de guia.

En algunas realizaciones, la tira de guia 44 esta dispuesta de forma fija en un lado del pafio de limpieza 4 y la
ranura de montaje 323 esta dispuesta en el contenedor de liquido 3. La tira de guia 44 pasa a través de la ranura
de montaje 323. Latira de guia 44 pasa a través de la ranura de montaje 323 y define el lado del pafio de limpieza
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4 en el contenedor de liquido 3.

La tira de guia 44 puede ser una varilla de plastico o de acero que tenga cierta rigidez, o puede ser una tira flexible.
La forma de la seccion transversal de la tira de guia 44 puede ser circular u otra forma no circular. La ranura de
montaje 323 del contenedor de liquido 3 tiene una forma de seccidn transversal en forma de C o similar a la forma
de C, pero la tira de guia 44 debe poder alojarse y definirse. La abertura (es decir, la abertura en forma de C) de
la ranura de montaje 323 para la extension del pafio de limpieza 4 apunta hacia abajo. Un extremo de la ranura de
montaje 323 es un extremo de extensién (que no tiene estructura de tope y se extiende hacia la tira guia 44), y el
otro extremo es un extremo de tope (que tiene una estructura de tope para evitar que la tira guia 44 se extienda
fuera de ese extremo). En otras palabras, un extremo de la ranura de montaje 323 esta cerrado y el otro extremo
esta abierto. El extremo del pafio de limpieza 4 se fija al contenedor de liquido 3 mediante la tira de guia 44 y la
ranura de montaje 323 para mejorar la estabilidad de fijacion y evitar que el pafio de limpieza 4 se caiga. El pafio
de limpieza 4 puede instalarse correctamente si primero se instala la tira de guia 44 y luego se adhiere el pafio de
limpieza 4 al velcro.

Como se ilustra en la Figura 26, el pafio de limpieza 4 puede ser un pafio de limpieza hecho del mismo material o
un pafio de limpieza compuesto hecho de diferentes porciones de diferentes materiales. En las realizaciones de la
presente divulgacion, el pafio de limpieza es un pafio de limpieza compuesto. El cuerpo del pafio de limpieza es
sustancialmente semicircular. La capa interior 43 del pafio de limpieza es una zona permeable al agua que tiene
un material altamente permeable. La capa intermedia 42 del pafio de limpieza es una region de descontaminacion
que tiene un material mas duro para raspar materiales mas duros del suelo. La capa exterior 41 del pafio de
limpieza es una regién absorbente que tiene un material mas absorbente para absorber el agua de la superficie
inferior y eliminar las manchas de agua, mejorando asi la eficacia de la limpieza. La tira de guia 44 esta provista
de un segmento lineal semicircular.

El liquido en el espacio de retencion de liquido puede fluir fuera de la cubierta inferior 32 a través de la salida de
agua 321y mojar el pafio de limpieza 4.

En las realizaciones de la presente divulgacién, una estructura de filtro proporcionada en la salida de agua 321
controla la cantidad de agua descargada desde |la salida de agua 321. En comparacion con el pafio de absorcién
proporcionado en el tanque de agua, un extremo se proporciona en el espacio de almacenamiento de agua y el
otro extremo se proporciona en la salida, que dirige el agua en el tanque de agua a la salida por accién capilar, y
la estructura de filtro se utiliza para controlar el drenaje, que puede resolver el problema de la cantidad de agua
que no puede ser faciimente controlada por el pafio de absorcién. Dado que el pafio de absorcidn debe instalarse
por completo en la carcasa de contendor, su sustitucion resulta incomoda y costosa, y es necesario desmontar el
tanque de agua. La estructura del filtro se puede desmontar en la salida 321 para facilitar su sustitucion. Mediante
la seleccion de diferentes materiales para la estructura del filtro, la cantidad de agua descargada puede ser
controlada para satisfacer mejor las necesidades del usuario.

En las realizaciones de la presente divulgacion, la estructura del filtro puede ser el filtro de salida de agua 34. Como
se muestra en las Figuras 24 y 25, el filtro de salida de agua 34 puede incluir un bastidor de montaje de filtro 341
y un nucleo de filtro 342. El bastidor de montaje del filtro 341 esta montado de forma desmontable en la salida de
agua 321 de la cubierta inferior 32, y el bastidor de montaje del filtro 341 define un orificio de recepcion para alojar
el nucleo del filtro 342. El nlcleo de filtro 342 es fluido en el interior de la cubierta inferior 32. El nlcleo de filtro 342
se rellena en el orificio de recepcidn. El bastidor de montaje del filtro 341 define una entrada de agua 341a, y la
entrada de agua 341a esta comunicada con el orificio de recepcion y el espacio de alojamiento de liquido.

Después de montar el bastidor de montaje de filtro 341 en la salida de agua 321 de la cubierta inferior 22, se puede
controlar la cantidad de agua descargada. Dado que el bastidor de montaje del filtro 341 se inserta en la salida de
agua 321 desde el lado exterior de la cubierta inferior 32 (el lado alejado de la cubierta superior 31), es posible
sustituir el filtro de salida de agua 34 sin desmontar la carcasa de contenedor, lo que facilita la sustitucion del filtro
de control de agua. El control de |la cantidad de agua descargada sélo requiere la seleccién del nucleo de filtro 342
con diferente permeabilidad, lo que permite un control mas preciso del volumen de drenaje y garantiza el efecto de
limpieza.

Por supuesto, en otras realizaciones, el filtro de salida 34 puede incluir s6lo el nucleo de filtro 342, siempre que la
cantidad de agua descargada pueda ser controlada.

Preferiblemente, el niumero de filtros de salida de agua 34 es de dos 0 mas, correspondiendo cada filtro de salida
de agua 34 a una salida de agua 321. El numero de filtros de salida de agua 34 puede seleccionarse
adecuadamente en funcién de la superficie del pafio de limpieza 4 y de la humedad deseada. Mas preferentemente,
el numero de filtros de control de agua 34 es dos, con una distancia entre ellos que oscila entre 10 mm y 350 mm
para garantizar una humectacion uniforme del pafio de limpieza 4. Mas preferentemente, la distancia entre ambos
es de 80 mm a 90 mm.

Preferiblemente, el filtro de salida 34 también puede incluir una empaquetadura de tope 343 (que puede estar
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hecha de un material de goma). La empaquetadura de tope 343 se fija a un extremo del bastidor de montaje del
filtro 341 alejado de la cubierta superior 31. El lado de la cubierta inferior 32 alejado de la cubierta superior 31 esta
definido con un rebaje para recibir la empaquetadura de tope 343. Por un lado, la empaquetadura de tope 343
impide que el liquido fluya fuera del hueco entre la salida y el filtro de salida de agua 34, y por otro lado, se puede
proporcionar una posicion de funcionamiento para retirar facilmente el filtro de salida de agua 34. El filtro de salida
de agua 34 se utiliza para controlar la cantidad de agua drenada, lo que facilita la sustitucion. Ademas, el uso de
diferentes materiales para el nucleo de filtro 342 para hacer que el volumen de drenaje sea controlable segun las
necesidades de diferentes entornos es una opcién facil de usar.

Preferiblemente, con el fin de mejorar la capacidad de escalada y de superacién de obstaculos del robot autébnomo
de limpieza, de modo que el robot autbnomo de limpieza pueda adaptarse a mas entornos, se proporciona una
estructura auxiliar de obstaculos en la parte inferior del contenedor de liquido 3. La estructura auxiliar de obstaculos
puede ayudar al médulo de rueda motriz 71 del robot de limpieza auténomo cuando el robot de limpieza auténomo
trepa o camina, y proporcionar apoyo al robot de limpieza auténomo en el contenedor de liquido 3 para mejorar la
capacidad de trepar y atravesar obstaculos.

Preferiblemente, la estructura de asistencia de obstaculos es una rueda de asistencia de obstaculos para cruzar
obstaculos. La rueda de asistencia de obstaculos 322 estéd montada de forma giratoria en el contenedor de liquido
3. Enalgunas realizaciones, la cubierta inferior 32 del contenedor de liquido 3 esta provista de ruedas de asistencia
de obstaculos 322, y las ruedas de asistencia de obstaculos 322 estdan montadas de forma giratoria en la cubierta
inferior 32. El pafio de limpieza define aberturas en ubicaciones correspondientes a las ruedas de asistencia de
obstaculos 322 para evitar las ruedas de asistencia de obstaculos 322, poniendo asi las ruedas de asistencia de
obstaculos 322 en contacto con el suelo si es necesario.

En consecuencia, el pafio de limpieza esta provisto de muescas para permitir que las ruedas de asistencia de
obstaculos 322 entren en contacto con el suelo. Cuando el robot de limpieza auténomo se desplaza sobre un suelo
horizontal, las ruedas de asistencia de obstaculos 322 no estan en contacto con el suelo. Cuando el robot de
limpieza auténomo se inclina sobre una pendiente o escalén de subida, las ruedas de asistencia de obstaculos
322 entran en contacto con el suelo para formar un punto de apoyo deslizante, evitando asi que el cuerpo principal
1 se atasque y permitiendo el cruce de obstaculos. La altura de escalada del robot de limpieza auténomo puede
determinarse como se desee, tal como una altura de escalada de 17 mm, 19 mm o superior.

El robot de limpieza autonomo de la presente divulgacién tiene los siguientes efectos:

La conexidn entre el contenedor de liquido y el cuerpo principal es una conexién de cierre y ranura. El contenedor
de liquido esta provisto de una estructura de montaje y conexién que permite cargar el contenedor de liquido
horizontalmente en el cuerpo principal, de modo que no es necesario invertir el cuerpo principal. EI contenedor de
liquido puede insertarse directamente en posicion horizontal en el chasis del robot de limpieza auténomo, lo que
facilita enormemente su instalacion y desensamble por parte del usuario.

La conexion entre el contenedor de liquido y el cuerpo principal se realiza mediante un ajuste de separacién. Por
un lado, es mas facil de instalar para el usuario (si el hueco es demasiado pequefio, el contenedor de liquido sélo
se puede insertar cuando el hueco esta alineado con precisién, lo que puede causar molestias al usuario. Si la
separacion es lo suficientemente grande, el contenedor de liquido puede cargarse incluso si el contenedor de
liquido se inserta en angulo). Por otra parte, es posible mejorar la capacidad del robot de limpieza auténomo para
atravesar obstaculos y evitar atascos cuando el robot de limpieza autébnomo encuentra un obstaculo. Cuando el
robot de limpieza auténomo encuentra un obstaculo, el contenedor de liquido puede moverse hacia arriba y hacia
abajo para atravesar el obstaculo.

El fondo del contenedor de liquido esta provisto de una rueda de asistencia de obstaculos. La rueda de asistencia
de obstaculos sobresale del pafio de limpieza y entra en contacto con el suelo cuando el robot de limpieza
auténomo cruza el obstaculo. Debido a que el contenedor de liquido esta en ajuste de holgura con el cuerpo
principal y provisto de la rueda de asistencia de obstaculos, la capacidad de cruzar el obstaculo ha mejorado en
gran medida.

El centro del contenedor de liquido esta rebajado. Los lados del contenedor de liquido pueden utilizarse como
sector de almacenamiento de agua y sector de montaje a la vez. El robot de limpieza auténomo controla el efluente
mediante el filtro de control de agua en lugar del pafio de filtracion de agua. El filtro de control de agua es mas
conveniente para reemplazar , y el efluente se puede ajustar.

La rueda anti-obstaculos se monta directamente en el contenedor de liquido, de modo que mejora |la capacidad de
cruzar obstaculos del robot de limpieza auténomo.
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REIVINDICACIONES

1. Un robot auténomo de limpieza, que comprende:

un cuerpo principal (1), y

un ensamble de limpieza, estando dicho ensamble de limpieza montado en el cuerpo principal (1) , el ensamble de
limpieza que comprende un primer subensamble de limpieza (2) desmontable y montado en el cuerpo principal (1)
, €l primer subensamble de limpieza (2) desmontable y conectado al cuerpo principal (1) a través de un miembro
de conexion, el primer subensamble de limpieza (2) maovil en la direccion de avance o en la direccion de retroceso
del cuerpo principal (1) cuando el primer subensamble de limpieza (2) se carga en el cuerpo principal (1) o se retira
de él, el primer subensamble de limpieza (2) que comprende un contenedor de liquido (3);

caracterizado porque

el robot auténomo de limpieza comprende ademas una rueda de asistencia de obstaculos (322) montada
rotativamente en el contenedor de liquido (3).

2. El robot autonomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde dicho miembro de conexidn
comprende un primer miembro de conexién y un segundo miembro de conexion, en donde dicho cuerpo principal
(1) esta provisto de dicho primer miembro de conexion, y en donde dicho primer subensamble de limpieza (2) esta
provisto de un segundo miembro de conexion.

3. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 2, en donde el primer miembro de conexién
comprende un primer cierre (112), en donde el primer cierre (112) esta fijada al cuerpo principal (1).

4. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 2 y que comprende ademas un ensamble de
control de conexion, en donde el ensamble de control de conexion esta conectado al primer miembro de conexidn
0 al segundo miembro de conexién, y el ensamble de control de conexién esta configurado para controlar la
conexién y separacion entre el segundo miembro de conexion y el primer miembro de conexion.

5. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 4, en donde el contenedor de liquido (3)
comprende una carcasa de contendor, en donde el ensamble de control de conexién se proporciona en la carcasa
de contendor y se conecta al segundo miembro de conexion.

6. El robot autébnomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacién 5, en donde el ensamble de control de conexién
comprende un subensamble de control de conexion (33), el subensamble de control de conexién (33) se
proporciona en el cuerpo principal o en la carcasa de contenedor, el subensamble de control de conexién acciona
el primer miembro de conexion o el segundo miembro de conexién para que se muevan dentro del cuerpo principal
0 de la carcasa de contenedor para conectarse o separarse del segundo miembro de conexién o del primer
miembro de conexién.

7. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 6, en donde la carcasa de contenedor define
una ranura para recibir el subensamble de control de enganche (33) y el segundo miembro de conexion, la carcasa
de contenedor define ademas una abertura, y el primer miembro de conexidon se inserta en la abertura y coopera
con el segundo miembro de conexidn; o el cuerpo principal (1) define un hueco para recibir el subensamble de
control de enganche (33) y el primer miembro de conexién, el cuerpo principal (1) define ademas una abertura, y
el segundo miembro de conexidn se inserta en la abertura y coopera con el primer miembro de conexion.

8. El robot autbnomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 6, en donde el contenedor de liquido esta provisto
de uno o dos ensambles de control de conexién, y cada ensamble de control de conexion comprende un
subensamble de control de enganche (33), o el cuerpo principal (1) esta provisto de uno o dos ensambles de control
de conexidn, y cada ensamble de control de conexion comprende un subensamble de control de enganche (33).

9. El robot autonomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 6, en donde el subensamble de control de
enganche (33) esta dispuesto dentro de la carcasa de contenedor, el segundo miembro de conexion tiene una
posicién de parada que coopera con el primer miembro de conexién y una posicién de evitacion separada del
primer miembro de conexion, y al menos uno de los ensambles de control de enganche (33):

un bastidor de montaje (332), el segundo miembro de conexion esta fijado en el bastidor de montaje (332) , el
bastidor de montaje (332) esta dispuesto de forma maévil dentro de la carcasa de contendor, y el bastidor de montaje
(332) esta configurado para hacer que el segundo miembro de conexién se mueva a la posicidn de parada o a la
posicién de evitacion;

un miembro operativo (333), estando dicho miembro operativo (333) montado en dicho bastidor de fijacion (332);
y

un miembro elastico (334), un primer extremo del miembro eléstico (334) se empalma contra el miembro operativo
(333) o el bastidor de montaje (332) , un segundo extremo del miembro elastico (334) hace tope contra la carcasa
de contenedor, y una direccidn de expansion y contracciéon del miembro elastico (334) coincide con una direccion
de movimiento del bastidor de montaje (332).

10. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 6, en donde el subensamble de control de
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enganche (33) esta dispuesto dentro de la carcasa de contenedor, el segundo miembro de conexion tiene una
posicién de parada que coopera con el primer miembro de conexién y una posicién de evitacion separada del
primer miembro de conexion, y al menos uno de los ensambles de control de enganche (33) comprende:

una varilla de conexion (381), teniendo dicha varilla de conexion (381) un segundo miembro de conexion en un
primer extremo;

una pieza de union de codo (383), estando la pieza de union de codo (383) provista de forma giratoria en la carcasa
del contenedor, estando el segundo extremo de la varilla de conexién (381) conectado al miembro de unién
acodada (381); y

muelle (382), el muelle (382) esta conectado al primer extremo de la pieza de unidon de codo (383) y esta colocado
entre la pieza de unidén de codo (383) y la carcasa de contendor.

11. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde el primer subensamble de limpieza
(2) estéd montado en el cuerpo principal (1) por un miembro de guiado, cuando el primer subensamble de limpieza
(2) estda montado en el cuerpo principal (1), y el primer subensamble de limpieza (2) es movil hacia arriba y hacia
abajo con respecto al cuerpo principal.

12. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacion 11, en donde el cuerpo principal (1) comprende
un chasis (11), y el miembro de guiado comprende:

una primera cresta de guia (311) , el primer reborde de guia (311) esta dispuesto en uno de los subensambles de
limpieza (2) y el chasis (11); y

una primera ranura de guia (111) , la primera ranura de guia (111) esta definida en el otro del primer subensamble
de limpieza (2) y el chasis (11) , y el grosor de la primera cresta de guia (311) es menor que la anchura de la
primera ranura de guia (111).

13. El robot auténomo de limpieza de acuerdo con la reivindicacién 12, en donde la primera cresta de guia (311)

esta dispuesta en el primer subensamble de limpieza (2), y la primera ranura de guia (111) esta definida en el
chasis (11).
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