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(57) Robot de
comprenant :

- un chassis (30),

- au moins deux pare-chocs (10A-10C, 20A-20C) mobi-
les par rapport au chassis (30),

- des moyens de détection d’'un mouvement de chacun

nettoyage des sols (100),

30

des pare-chocs (10A-10C, 20A-20C) par rapport au
chéssis (30).

Selon linvention, les deux pare-chocs (10A-10C,
20A-20C) sont disposés sur au moins deux étages res-
pectivement agencés a des hauteurs différentes parrap-
port a un plan d’appui au sol (P1) du robot (100).
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Description

[0001] Laprésenteinvention concerne de maniére gé-
nérale un robot de nettoyage des sols, et en particulier
un robot autonome de nettoyage des sols pourvu de
moyens de récupération et/ou d’aspiration des déchets.
[0002] Il est connu dans l'art antérieur des dispositifs
de nettoyage autonomes des sols, et en particulier ceux
qui détectent automatiquement les obstacles pour pou-
voir ensuite les contourner. De tels dispositifs de nettoya-
ge comprennent généralement un, voire deux, pare-
chocs montés mobiles par rapport a un chassis. Le ou
les pare-chocs sont équipés d’un ou plusieurs capteurs
aptes a détecter un mouvement du pare-chocs lors d’'un
contact avec un obstacle. Par exemple, on connait un
dispositif de nettoyage, distribué sous la marque
« CLEANmaxx® » et dont le nom commercial est
« CLEANmaxx 06025 Saugroboter Smart Plus®y,
comprenant :

- deux pare-chocs avant inférieurs, agencés de part
et d’autre d’'un plan médian du robot contenant une
direction principale d’avancement du robot et une
direction normale a un plan d’appui au sol, et

- unbandeau avant supérieur de détection de présen-
ce a distance, équipé d’'un ou plusieurs détecteurs
infra-rouge et destiné a détecter la présence d’un
obstacle a proximité, sans contact.

[0003] Une telle architecture est adaptée a unrobot de
nettoyage ayant une hauteur limitée, typiquement infé-
rieure a 5 cm, mais elle convient moins bien a un robot
de nettoyage de plus grande hauteur, notamment a un
robot de nettoyage « 2 en 1 » congu pour fonctionner soit
de fagon autonome, soit manuellement aprés raccorde-
ment du robot a un tube flexible d’aspiration. En effet,
dans ce cas, il n’est pas certain que le robot de nettoyage
détecte un obstacle situé a une certaine altitude par rap-
port au sol. Il en résulte une non-détection de I'obstacle
et un blocage du robot de nettoyage contre cet obstacle.
[0004] Un butde la présente invention est de répondre
aux inconvénients de I'art antérieur mentionnés ci-des-
sus et en particulier, tout d’abord, de proposer un robot
de nettoyage qui permet la détection de tout obstacle,
quelle que soit la hauteur du robot de nettoyage et quelle
que soit l'altitude de I'obstacle.

[0005] Pourcela un premier aspect de l'invention con-
cerne un robot de nettoyage des sols, comprenant :

- un chassis,

- au moins deux pare-chocs mobiles par rapport au
chéassis,

- des moyens de détection d’'un mouvement de cha-
cun des pare-chocs par rapport au chassis,
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caractérisé en ce que les deux pare-chocs sont disposés
sur au moins deux étages respectivement agencés a des
hauteurs différentes par rapport a un plan d’appui au sol
du robot.

[0006] Le robot est équipé d’'un ou plusieurs organes
de déplacement, tels que des roues, quiviennent reposer
sur le sol en fonctionnement. Le plan tangent aux orga-
nes de déplacement (par exemple les roues) définit le
plan d’appui au sol du robot.

[0007] L’invention propose d’équiper le robot de net-
toyage avec un double étage de pare-chocs et de répartir
ainsi les pare-chocs sur deux hauteurs ou altitudes dif-
férentes. Elle offre ainsi une solution technique simple
pour permettre a un robot de nettoyage, notamment a
un robot de nettoyage de grande hauteur, d’'améliorer la
détection d’obstacles situés plus ou moins haut. La sen-
sibilité de détection du robot de nettoyage est ainsi amé-
liorée.

[0008] Avantageusement, 'un au moins des étages
comprend plusieurs pare-chocs.

[0009] Dansunepremiére variante de réalisation, cha-
cun des deux étages comprend plusieurs pare-chocs.
[0010] Dans unedeuxiéme variante de réalisation, I'un
des étages comprend plusieurs pare-chocs etl'autre éta-
ge comprend un seul pare-chocs.

[0011] Avantageusement, le ou les étages a plusieurs
pare-chocs comportent deux pare-chocs latéraux dispo-
sés de part et d’autre d’un plan médian du robot, perpen-
diculaire au plan d’appui au sol.

[0012] Avantageusement encore, un pare-chocs cen-
tral est interposé entre les deux pare-chocs latéraux. Le
pare-chocs central peut présenter deux flancs latéraux
obliques, orientés vers les deux pare-chocs latéraux res-
pectivement, reliant une face intérieure et une face ex-
térieure du pare-chocs central, ladite face extérieure
étant élargie par rapport a ladite face intérieure. Une telle
configuration permet de limiter, voire de supprimer, les
zones mortes de non-détection situées aux interstices
entre le pare-chocs central et les pare-chocs latéraux.
La face extérieure élargie du pare-chocs central permet
de couvrir, au moins partiellement, ces zones mortes de
non-détection.

[0013] Avantageusement, une normale au plan d’ap-
pui au sol qui passe par une zone de séparation entre
deux pare-chocs voisins d’'un étage traverse un pare-
chocs de l'autre étage. Une telle configuration permet de
couvrir la détection d’'une zone morte de non-détection
située a l'interstice entre deux pare-chocs voisins d’un
méme étage par un pare-chocs de l'autre étage.

[0014] Dans une variante de réalisation, la surface ex-
térieure du ou des pare-chocs d’un premier des deux
étages est disposée en retrait par rapport a une surface
enveloppe perpendiculaire au plan d’appui au sol et tan-
gente a la surface extérieure du ou des pare-chocs du
deuxiéme étage, vers l'intérieur du robot. Grace a cela,
en cas d’obstacle heurtant le robot sur toute sa hauteur
(unmur parexemple), on évite de démultiplier inutilement
la force de contact lors de la collision, ce qui permet de
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limiter 'usure et/ou le risque de diminution de la sensi-
bilité de détection du robot.

[0015] Undispositif de détection de présence a distan-
ce estavantageusementinterposé entre les deux étages.
A cet effet, les deux étages ménagent entre eux un es-
pace suffisant pour loger le dispositif de détection de pré-
sence. La détection d’obstacle par contact a I'aide des
pare-chocs est ainsi complétée par une détection d’obs-
tacle a 'aide d’un ou plusieurs capteurs de proximité,
avant contact avec l'obstacle.

[0016] Par définition, on considére que deux pare-
chocs respectivement situés sur les deux étages et tra-
versés par une méme normale au plan d’appui au sol
forment une paire de pare-chocs associés. Avantageu-
sement, le dispositif de détection d’'un pare-chocs de I'un
des deux étages est connecté en parallele du dispositif
de détection du pare-chocs associé de l'autre étage a
une unité ou un circuit électronique de contréle. Grace a
cela, qu’une collision avec un obstacle soit détectée en
partie haute ou en partie basse ou bien alafois en parties
haute et basse par les moyens de détection de mouve-
ment, le robot ne fait pas de différence. Il interpréete I'in-
formation de détection comme un contact avec un obs-
tacle sur une méme zone de sa circonférence et déclen-
che une action de dégagement appropriée.

[0017] D’autres caractéristiques et avantages de la
présente invention apparaitront plus clairement a la lec-
ture de la description détaillée qui suit d’'un mode de réa-
lisation de I'invention donné a titre d’exemple nullement
limitatif et illustré par les dessins annexés, dans
lesquels :

- lafigure 1 représente une vue en perspective d’un
robot de nettoyage selon un premier exemple de réa-
lisation de l'invention, équipé de deux étages de pa-
re-chocs mobiles ;

- lafigure 2 représente une vue de face du robot de
nettoyage de la figure 1 ;

- lafigure 3 représente une vue de dessus du robot
de nettoyage de la figure 1 ;

- lafigure 4 représente une vue en coupe du robot de
nettoyage de la figure 1, perpendiculairement a un
plan d’appui au sol, montrant des détails du montage
des pare-chocs et de détecteurs de mouvement de
ces pare-chocs,

- lafigure 5 représente une variante de réalisation d’'un
pare-chocs central tel que ceux représentés sur la
figure 1.

[0018] D’emblée, on notera que, sur les différentes fi-
gures, les éléments portant les mémes références sont
des éléments identiques ou analogues (correspondant
a des variantes de réalisation), sauf indication contraire.
[0019] La figure 1 représente une vue en perspective
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d’un robot de nettoyage 100, selon un premier exemple
particulier de réalisation de l'invention.

[0020] Lerobotde nettoyage 100 estdestiné a nettoyer
un sol, par exemple un sol d’'une piéce au sein d’'une
habitation ou d’un batiment, de maniére autonome, c’est-
a-dire sans l'intervention d’un utilisateur pendant sa na-
vigation. De fagon connue, il comprend un chassis 30,
des roues motrices 31, une fente d’aspiration 32, et, a
I'intérieur d’'un boftier extérieur, un bac a déchets 33, des
moyens de stockage d’énergie électrique, par exemple
un bloc d’éléments de batterie rechargeables 34, et une
unité ou un circuit électronique (non représenté) de con-
tréle du fonctionnement et de la navigation du robot de
nettoyage 100. Les roues motrices 31 définissentun plan
P1 d’appui au sol (perpendiculaire au plan de la figure
2), tangent aux roues 31 visibles sur la figure 2. Par dé-
finition, le plantangent auxroues 31, quiviennentreposer
sur le sol, définit le plan d’appui au sol P1 du robot.
[0021] Le robot de nettoyage 100 est équipé de plu-
sieurs pare-chocs 10A-10C et 20A-20C montés mobiles
par rapport au chassis 30, par exemple en translation
parallélement au plan P1 d’appui au sol. En variante, les
pare-chocs pourraient étre montés mobiles en pivote-
ment.

[0022] Les différents pare-chocs 10A-10C, 20A-20C
sont mécaniquement indépendants les uns des autres.
En cours de déplacement, lorsque le robot de nettoyage
100 rencontre un obstacle, ce dernier entre en contact
avec un ou plusieurs pare-chocs du robot et déplace vers
l'intérieur du robot le ou les pare-chocs heurtés. De fagon
connue, des moyens élastiques sont prévus pour rappe-
ler le ou les pare-chocs déplacés dans une position de
repos aprés dégagement de I'obstacle.

[0023] Afin de détecter la présence d’un obstacle lors
de la navigation du robot de nettoyage 100, il est prévu
des moyens de détection agencés pour détecter un mou-
vementde chacun des pare-chocs par rapport au chassis
30 provoqué par la rencontre avec un obstacle. L'unité
de contréle est agencée pour commander une modifica-
tion de la trajectoire de navigation du robot de nettoyage
100, suite a la rencontre avec un obstacle, en fonction
du résultat de détection d’'un mouvement de I'un ou de
plusieurs des pare-chocs 10A-10C et 20A-20C, de ma-
niére a dégager le robot de I'obstacle et poursuivre la
navigation en contournant ce dernier. Ces moyens de
détection comprennent un ensemble de dispositifs de
détection. Chaque pare-chocs 10A-10C, 20A-20C est
équipé d’un ou plusieurs dispositifs de détection aptes a
détecter un mouvement de ce pare-chocs par rapport au
chassis 30. Dans un exemple particulier de réalisation,
un dispositif de détection équipant un pare-chocs com-
prend un bloc capteur optique, intégrant un émetteur et
un récepteur optiques couplés, et un mécanisme de pi-
votement d’un obturateur destiné a couper une transmis-
sion optique entre I'émetteur et le récepteur en position
d’obturation et a ne pas couper cette transmission opti-
que entre I'émetteur et le récepteur en position effacée
(en dehors de la position d’obturation). Deux obturateurs
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21Aet11A sontvisibles surlafigure 4. Prenons'exemple
du dispositif de détection équipant le pare-chocs 10A et
comportant I'obturateur 11A, comme représenté sur la
figure 4. En I'absence d’appui du pare-chocs 10A contre
un obstacle (ou contre tout autre élément), le pare-chocs
10A est en position de repos et I'obturateur 11A est placé
en position effacée de maniére a ce qu’un rayon optique
émis par I'’émetteur est regu par le récepteur du bloc cap-
teur optique. Lorsque le pare-chocs 10A vient heurter un
obstacle (ou tout autre élément) lors d’un trajet du robot
de nettoyage 100, il se déplace vers l'intérieur du robot
100 par rapport au chassis 30, ce qui fait pivoter I'obtu-
rateur 11A de sa position effacée a une position d’obtu-
ration dans laquelle la transmission optique entre I'émet-
teur et le récepteur du bloc capteur optique est interrom-
pue. L’unité de contréle interpréte cette coupure de signal
optique comme une indication d’obstacle rencontré sur
le trajet du robot de nettoyage 100, au niveau d’'une zone
comportant le pare-chocs considéré 10A, et commande
alors les roues motrices 31 de maniére a détourner le
robot de nettoyage 100 de cet obstacle. Les autres dis-
positifs de détection fonctionnent de la méme maniére.
[0024] Les figures 1 et 2 représentent respectivement
une vue en perspective avant et une vue de face du robot
une direction nominale d’avancement du robot de net-
toyage 100. Comme on peut le voir sur ces figures 1 et
2, les pare-chocs 10A-10C, 20A-20C sont disposés sur
deux étages respectivement agencés a des hauteurs, ou
altitudes, différentes par rapport au plan P1 d’appui au
sol du robot. En I'espéce, les pare-chocs 10A-10C for-
ment un premier étage et les pare-chocs 20A-20C for-
ment un deuxiéme étage. Chaque étage comprend un
plan médian traversant globalement les pare-chocs en
leur milieu et paralleéle au plan P1 d’appui au sol. Les
pare-chocs 10A-10C, 20A-20C ontici des formes de por-
tions de cylindre ayant un méme axe central AX perpen-
diculaire au plan P1 d’appui au sol. Dans le premier
exemple de réalisation représenté sur ces figures 1 et 2,
le premier étage comporte un jeu de trois pare-chocs
10A-10C et le deuxieme étage comporte également un
jeu de trois pare-chocs 20A-20C. Chaque jeu de trois
pare-chocs 10A-10C (20A-20C) comporte deux pare-
chocs latéraux 10A, 10C (20A, 20C) disposés de part et
d’autre d’'un plan médian P2 du robot 100 (coupant le
robot 100 globalement en son milieu), perpendiculaire
au plan P1 d’appui au sol, et un pare-chocs central 10B
(20B) situé entre les deux pare-chocs latéraux 10A, 10C
(20A, 20C) et traversé par le plan médian P2 du robot
100. Chacun des pare-chocs latéraux 10A, 10C (20A,
20C) est par exemple équipé de deux dispositifs de dé-
tection de mouvement. Le pare-chocs central 10B (20B)
peut étre équipé d’un seul dispositif de détection. Toute-
fois, on pourrait envisager d’autres configurations des
moyens de détection. En toute hypothese, chaque pare-
chocs est équipé d’au moins un dispositif de détection
de mouvement dudit pare-chocs.

[0025] Dans le premier exemple de réalisation tel que
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représenté sur les figures 1 et 2, une normale au plan
d’appui au sol P1 passant dans une zone de séparation
entre deux pare-chocs voisins du premier étage (par
exemple entre les deux pare-chocs 10A et 10B ou entre
les deux pare-chocs 10B et 10C) passe également dans
une zone de séparation entre deux pare-chocs voisins
du deuxiéme étage (respectivement entre les deux pare-
chocs 20A et 20B ou 20B et 20C). Envariante, afind’amé-
liorer la détection d’obstacle et éviter la présence d’'une
zone morte de non-détection dans la conception du robot
de nettoyage 100, les pare-chocs respectifs des deux
étages peuvent étre agencés de maniere a ce qu'une
normale au plan P1 d’appui au sol qui passe par une
zone de séparation entre deux pare-chocs voisins d’un
étage traverse un pare-chocs de l'autre étage. Ainsi,
dans une variante du premier exemple de réalisation de
la figure 1, le pare-chocs central de I'un des étages est
plus large angulairement que le pare-chocs central de
'autre étage. Dans une autre variante, le pare-chocs cen-
tral de I'un des étages est décalé angulairement par rap-
port au pare-chocs central de 'autre étage.

[0026] Les deux étages de pare-chocs 10A-10C et
20A-20C ménagent entre eux un logement de réception
d’un dispositif de détection de présence 40 destiné a dé-
tecter la présence d’'un obstacle a proximité du robot,
sans contact. Le dispositif de détection de présence 40
est ainsi interposé entre les deux étages de pare-chocs
10A-10C et 20A-20C. Il a par exemple globalement une
forme de bandeau en portion de cylindre d’axe central
AX. Safonction estde détecter la présence d’'un obstacle
a proximité du robot de nettoyage 100 sans que ce der-
nier n’entre en contact avec I'obstacle. || comprend un
ou plusieurs capteurs de proximité ou détecteurs de pré-
sence, par exemple des capteurs infra-rouges.

[0027] Dans le premier exemple de réalisation de I'in-
vention tel que représenté sur la figure 1, une surface
enveloppe perpendiculaire au plan P1 d’appui au sol et
tangente a la surface extérieure du ou des pare-chocs
de I'un des étages est également tangente a la surface
extérieure du ou des pare-chocs de l'autre étage. Les
pare-chocs des deux étages sont ainsi alignés vertica-
lement.

[0028] Grace au double étage de pare-chocs et au
double ensemble de capteurs de mouvement équipant
ces pare-chocs, répartis en haut et en bas du robot, I'in-
vention offre une solution technique simple pour amélio-
rer la détection d’obstacle qui convient particulierement
aux robots de grande hauteur, typiquement supérieure
ab5cm.

[0029] Par définition, on considére que deux pare-
chocs appartenant respectivement aux deux étages et
traversés par une méme normale au plan d’appui au sol
forment une paire de pare-chocs associés. Par exemple,
sur la figure 1, le robot comprend trois paires de pare-
chocs associés : 10A et 20A, 10B et 20B, 10C et 20C.
Dans une forme de réalisation particuliére de 'invention,
le dispositif de détection d’un pare-chocs de I'un des deux
étages est connecté en paralléle du dispositif de détec-
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tion du pare-chocs associé de I'autre étage a I'unité ou
au circuit électronique de contrdle. Ainsi, quelle que soit
l'altitude de I'obstacle heurté lors d’'une collision avec le
robot de nettoyage 100, ce dernier détecte un contact
surune méme portion verticale de sa circonférence, sans
faire de distinction entre le haut et le bas du robot 100.
Le robot 100 peut ensuite changer de trajectoire de ma-
niére a contourner |'obstacle, sur commande de l'unité
de contrdle. Les connexions sont ainsi simples a réaliser,
sans dégrader la précision de la navigation en cas de
collision avec un obstacle.

[0030] Surlafigure 5, on areprésenté une variante de
réalisation du pare-chocs central d'un étage (ici le pare-
chocs 10B) comportant deux flancs latéraux obliques
12B, 13B, orientés vers les deux pare-chocs latéraux voi-
sins 10A, 10C respectivement, reliant une face intérieure
etune face extérieure du pare-chocs central 10B. La face
extérieure du pare-chocs central 10B est élargie par rap-
port a sa face intérieure. La géométrie du pare-chocs
central 10B est ainsi améliorée de maniére a réduire,
voire supprimer, une zone morte de non-détection située
a linterstice entre deux pare-chocs voisins 10A-10B et
10B-10C.

[0031] Dans le premier exemple de réalisation décrit
en référence aux figures 1-4, les deux étages compren-
nent chacun trois pare-chocs 10A-10C et 20A-20C.
D’autres configurations sont évidemment envisagea-
bles. Par exemple, le nombre de pare-chocs d’un étage
peut étre égal a 2 ou étre supérieur a 3. Dans le cas d’'un
étage a deux pare-chocs, ceux-ci sont par exemple deux
pare-chocs latéraux disposés de part et d’autre du plan
médian P2 du robot 100. Les deux étages peuvent éga-
lement comprendre des nombres respectifs différents de
pare-chocs, par exemple deux pare-chocs en bas et trois
pare-chocs en haut.

[0032] Selon undeuxiéme exemple de réalisation, 'un
des étages comporte un seul pare-chocs et l'autre étage
comporte plusieurs pare-chocs, par exemple deux pare-
chocs. Dans ce cas, I'étage a plusieurs pare-chocs est
de préférence situé entre le plan P1 d’appui au sol et
I'étage a un seul pare-chocs. Autrement dit, I'étage haut
comporte un seul pare-chocs et I'étage bas comporte
plusieurs pare-chocs, par exemple deux pare-chocs.
Dans le cas ou le robot comporte un premier étage a un
seul pare-chocs et un deuxieme étage a deux pare-
chocs, une normale au plan P1 d’appui au sol et passant
par une zone de séparation entre les deux pare-chocs
du deuxiéme étage traverse le pare-chocs du premier
étage. Grace a cela, le pare-chocs unique du premier
étage permet de couvrir la détection d’'une zone morte
de non-détection située a la séparation entre les deux
pare-chocs voisins du deuxiéme étage.

[0033] Dans le premier exemple de réalisation de l'in-
vention (figure 1), les pare-chocs des deux étages sont
alignés verticalement, comme précédemment explicité.
Selon une variante de réalisation, la surface extérieure
du ou des pare-chocs d’'un premier des deux étages est
disposée en retrait par rapport a une surface enveloppe
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perpendiculaire au plan P1 d’appui au sol et tangente a
la surface extérieure du ou des pare-chocs du deuxiéme
étage, vers lintérieur du robot. De préférence, ledit
deuxiéme étage est situé entre le plan P1 d’appui au sol
etleditpremier étage. Autrementdit, I'étage haut de pare-
chocs est en retrait par rapport a I'étage bas de pare-
chocs. Le retrait peut étre un léger décalage de l'ordre
d’un centimétre, voire de quelques centimétres. |l permet
de ne pas démultiplier la force de contact causée par un
obstacle heurtantle robot sur toute sa hauteur (par exem-
ple un mur), ce qui risquerait de diminuer la sensibilité
de détection au fil du temps .

[0034] Le robotde nettoyage 100 pourrait comprendre
plus de deux étages de maniére a couvrir toute la hauteur
du robot dans le cas ou ce dernier a une hauteur tres
importante.

[0035] On comprendra que diverses modifications
et/ou améliorations évidentes pour 'homme du métier
peuvent étre apportées aux différents modes de réalisa-
tion de l'invention décrits dans la présente description
sans sortir du cadre de I'invention défini par les revendi-
cations annexées.

Revendications
1. Robot de nettoyage des sols, comprenant :

- un chassis (30),

- au moins deux pare-chocs (10A-10C, 20A-
20C) mobiles par rapport au chassis (30),

- des moyens de détection d’'un mouvement de
chacun des pare-chocs (10A-10C, 20A-20C)
par rapport au chassis (30),

les deux pare-chocs (10A-10C, 20A-20C) étant dis-
posés sur au moins deux étages respectivement
agenceés a des hauteurs différentes par rapport a un
plan d’appui au sol (P1) du robot (100),
caractérisé en ce que

- 'un au moins des étages comprend plusieurs
pare-chocs (10A-10C ; 20A-20C) et

- une normale au plan d’appui au sol (P1) qui
passe par une zone de séparation entre deux
pare-chocs voisins d’un étage traverse un pare-
chocs de l'autre étage.

2. Robot de nettoyage selon la revendication 1, dans
lequel chacun des deux étages comprend plusieurs
pare-chocs (10A-10C, 20A-20C).

3. Robot de nettoyage selon la revendication 1, carac-
térisé en ce que I'un des étages comprend plusieurs
pare-chocs et I'autre étage comprend un seul pare-
chocs.

4. Robot de nettoyage selon I'une des revendications
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1 a 3, dans lequel le ou les étages a plusieurs pare-
chocs comportent deux pare-chocs latéraux (10A
10C ; 20A, 20C) par rapport a une direction d’avan-
cement du robot.

Robot de nettoyage selon la revendication 4, dans
lequel le ou les étages a plusieurs pare-chocs com-
portent un pare-chocs central (10B ; 20B) interposé
entre les deux pare-chocs latéraux (10A, 10C ; 20A,
20C).

Robot de nettoyage selon la revendication précé-
dente, dans lequel le pare-chocs central (10B) pré-
sente deux flancs latéraux obliques, orientés vers
les deux pare-chocs latéraux (10A, 10C) respective-
ment, reliant une face intérieure et une face exté-
rieure du pare-chocs central (10B), ladite face exté-
rieure étant élargie par rapport a ladite face intérieu-
re.

Robot de nettoyage selon la revendication 3, dans
lequel I'étage a plusieurs pare-chocs est situé entre
le plan d’appui au sol (P1) et I'étage a un seul pare-
chocs.

Robot de nettoyage selon I'une des revendications
précédentes, dans lequel le ou les pare-chocs d’'un
premier des deux étages est disposé en retrait par
rapport au(x) pare-chocs du deuxiéme étage, a I'in-
térieur d’'une enveloppe externe du ou des pare-
chocs du deuxiéme étage.

Robot de nettoyage selon la revendication précé-
dente, caractérisé en ce que ledit deuxieme étage
est situé entre le plan d’appui au sol (P1) et ledit
premier étage.

Robot de nettoyage selon I'une des revendications
précédentes, dans lequel un dispositif de détection
de présence a distance (40) est interposé entre les
deux étages (10A-10C, 20A-20C).

Robot de nettoyage selon I'une des revendications
précédentes, dans lequel chaque pare-chocs est
équipé d’au moins un dispositif de détection pour
détecter un mouvement dudit pare-chocs parrapport
au chassis.

Robot de nettoyage selon la revendication précé-
dente, dans lequel deux pare-chocs respectivement
situés surles deux étages ettraversés parune méme
normale au plan d’appui au sol (P1) forment une pai-
re de pare-chocs associés, et le dispositif de détec-
tion d’'un pare-chocs de I'un des deux étages est
connecté en paralléle du dispositif de détection du
pare-chocs associé de I'autre étage a une unité cen-
trale de contréle.
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