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(54) SAUGROBOTER

(57) Die Erfindung betrifft einen Saugroboter mit min-
destens einer quer zu einer Bearbeitungsrichtung (3) er-
streckende, Reinigungswalze (4) mit einem länglichen
Walzenkörper (5), wobei die Reinigungswalze (4) zum
Wechsel und/oder zur Reinigung aus dem Saugroboter
(1) entnehmbar und wieder einsetzbar ist, wobei die ein-
gesetzte Reinigungswalze (4) im Saugroboter (1) auf ei-
ner ersten Lagerseite (6) über einen Antriebszapfen (7)
der Reinigungswalze (4) drehbar angetrieben ist, wobei
die eingesetzte Reinigungswalze (4) im Saugroboter (1)
auf einer zweiten Lagerseite (8) über ein Loslager (9)

gelagert ist, wobei das Loslager (9) der Reinigungswalze
(4) eine federgelagerte Lagerbuchse (10) aufweist, wo-
bei die Lagerbuchse (10) der eingesetzten Reinigungs-
walze (4) in einer Lageraufnahme (11) des Saugroboters
(1) aufgenommen ist, wobei eine Feder (12) die Lager-
buchse (10) axial mittels Federkraft (F) an dem Walzen-
körper (5) der Reinigungswalze (4) gegen die Lagerauf-
nahme (11) verlagert, wobei die Federkraft (F) der Feder
(12) den Antriebszapfen (7) der eingesetzten Reini-
gungswalze (4) axial gegen eine Antriebszapfenaufnah-
me (13) des Saugroboters (1) verlagert.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Saugroboter zur au-
tonomen Reinigung von Bodenflächen, wobei der Sau-
groboter mindestens einer quer zu einer Bearbeitungs-
richtung erstreckende, Reinigungswalze mit einem läng-
lichen Walzenkörper aufweist, wobei die Reinigungswal-
ze zum Wechsel und/oder zur Reinigung aus dem Sau-
groboter entnehmbar und wieder einsetzbar ist, wobei
die eingesetzte Reinigungswalze im Saugroboter auf ei-
ner ersten Lagerseite über einen Antriebszapfen der Rei-
nigungswalze drehbar angetrieben ist, wobei die einge-
setzte Reinigungswalze im Saugroboter auf einer zwei-
ten Lagerseite über ein Loslager gelagert ist.
[0002] Im privaten Haushalt sowie im Gewerbe kom-
men Saugroboter, zur autonomen Reinigung von Flä-
chen wie textilen Bodenbelägen und glatten Böden zum
Einsatz.
[0003] Aus dem Stand der Technik sind Saugroboter
der eingangs genannten Art bekannt. Nachteilig an den
bisher bekannten Saugrobotern ist, dass das Einsetzen
der Reinigungswalze nicht benutzerfreundlich gelöst ist
und die Lagerung der Reinigungswalze keine ausrei-
chende Dämpfung aufweist, sodass der Betrieb der Sau-
groboter mit einer erheblichen Geräuschentwicklung
durch die drehbaren angetriebenen Reinigungswalzen
einhergeht.
[0004] Der Erfindung stellt sich somit das Problem ei-
nen verbesserten Saugroboter anzugeben. Insbesonde-
re soll der Wechsel und/oder die Reinigung der Reini-
gungswalze vereinfacht werden und es soll die Akustik
des Saugroboters im Betrieb auf einfache Weise verbes-
sert werden, sodass die Geräuschentwicklung durch die
drehende Reinigungswalze reduziert wird. Erfindungs-
gemäß wird dieses Problem durch einen Saugroboter
mit den Merkmalen des Anspruchs 1 gelöst.
[0005] Dadurch, dass das Loslager der Reinigungs-
walze eine federgelagerte Lagerbuchse aufweist, wobei
die Lagerbuchse der eingesetzten Reinigungswalze in
einer Lageraufnahme des Saugroboters aufgenommen
ist, wobei eine Feder die Lagerbuchse axial mittels Fe-
derkraft an dem Walzenkörper der Reinigungswalze ge-
gen die Lageraufnahme verlagert, wobei die Federkraft
der Feder den Antriebszapfen der eingesetzten Reini-
gungswalze axial gegen eine Antriebszapfenaufnahme
des Saugroboters verlagert, kann die Montage der Rei-
nigungswalze im Saugroboter vereinfacht werden und
zudem kann auf einfache Weise eine ausreichende
Dämpfung der Lagerung realisiert werden, die eine deut-
liche Geräuschreduzierung für den Betrieb des Saugro-
boters ermöglicht. Mit der Lagerbuchse des Loslagers
kann eine Dämpfung der Lagerung auch bereits ohne
Änderung des Antriebszapfens und der Antriebszapfen-
aufnahme erreicht werden. Die federgelagerte Lager-
buchse am Loslager sorgt dennoch für eine Dämpfung
der Lagerung an beiden Lagerseiten, indem die Feder-
kraft der Feder für eine dämpfende Abstützung der La-
gerbuchse in der Lageraufnahme sorgt, wobei die Fe-

derkraft der Feder bei Abstützung der Lagerbuchse in
der Lageraufnahme gleichzeitig für eine dämpfende Ab-
stützung des Antriebszapfens in der Antriebszapfenauf-
nahme des Saugroboters sorgt. So wird die Reinigungs-
walze mit der Lagerbuchse und dem Antriebszapfen mit-
tels einer bevorzugt einzigen Feder zwischen der Lage-
raufnahme und der Antriebszapfen durch die Federkraft
eingeklemmt.
[0006] Die Bodenfläche kann durch einen textilen Bo-
denbelag wie einen Teppich oder Teppichboden oder
durch einen Hartboden wie z. B. ein Holzparkett, Laminat
oder einen PVC-Bodenbelag gebildet werden.
[0007] Der Saugroboter weist ein Gebläse zur Erzeu-
gung eines Unterdruckes auf, durch den der Saugroboter
Staub und Schmutz von der Bodenfläche aufnimmt. Da-
mit die Reinigung und Pflege des Bodenbelags möglichst
effektiv vom Saugroboter ausgeführt wird, ist ein Saug-
mund des Saugroboters länglich ausgebildet und verläuft
im Wesentlichen quer zur Bearbeitungsrichtung. Läng-
lich ausgebildet bedeutet in diesem Zusammenhang,
dass der vorzugsweise im Wesentlichen rechteckige
Saugmund eine größere Länge quer zur Bearbeitungs-
richtung aufweist, als Breite in Bearbeitungsrichtung. Der
kann eine Staubaufnahmekammer aufweisen, in welcher
der aufgenommene Staub beispielsweise in einem
Staubbeutel oder Staubbehälter gesammelt werden
kann.
[0008] Die loslagerseitige Lagerbuchse ist bevorzugt
über eine Druckfeder elastisch gelagert, welche axial auf
den Walzenkörper drückt. Dies begünstigt im Betrieb ei-
ne geringe Vibration der Reinigungswalze durch den fes-
ten, vorgespannten und gedämpften Sitz der Reini-
gungswalze im Saugroboter. Die Lagerbuchse kann aus
Elastomer, beispielsweise EPDM, NBR, TPU oder Sili-
kon, aber auch Kunststoff mit guten Dämpfungseigen-
schaften, beispielsweise POM oder Polyketon, gebildet
sein. In einer besonders bevorzugten Ausführungsform
besteht die Lagerbuchse aus einer Kombination aus ei-
ner Hartkomponente und einer Weichkomponente.
[0009] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung ergeben sich aus den abhängigen
Ansprüchen. Es ist darauf hinzuweisen, dass die in den
Ansprüchen einzeln aufgeführten Merkmale auch in be-
liebiger und technologisch sinnvoller Weise miteinander
kombiniert werden können und somit weitere Ausgestal-
tungen der Erfindung aufzeigen.
[0010] Gemäß einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass der Antriebszapfen meh-
rere Klauen aufweist, wobei diese erste, axiale Gleitflä-
chen und erste, tangentiale Angriffsflächen ausbilden,
wobei die Antriebszapfenaufnahme zweite, axiale Gleit-
flächen und zweite, tangentiale Angriffsflächen bildet,
wobei die axialen Gleitflächen dazu ausgebildet sind,
beim Einsetzen der Reinigungswalze in den Saugroboter
aneinander vorbeizugleiten und die tangentialen An-
griffsflächen aneinander zu positionieren, wobei die po-
sitionierten Angriffsflächen dazu eingerichtet sind, auf
die eingesetzte Reinigungswalze eine Antriebskraft zur
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Drehung der Reinigungswalze von der Antriebszapfen-
aufnahme auf den Antriebszapfen zu übertragen. Der
Antriebszapfen und die Antriebszapfenaufnahme, wel-
che mechanisch mit einem Antriebsmotor verbunden ist,
bilden mit den Gleitflächen und den Angriffsflächen be-
vorzugt miteinander korrespondierende Klauen. Die
Klauen sind bevorzugt durch in axialer Richtung diagonal
halbierte Kreissektorenabschnitte (Kuchenstücke) gebil-
det. Die Gleitflächen finden beim Einsetzen der Reini-
gungswalze unabhängig von der Winkelstellung des
Walzenkörpers zueinander und gleiten aufeinander in ei-
ne Anlagestellung, in welcher sich die Angriffsflächen ge-
genseitig kontaktieren. Bevorzugt sind die Kanten der
selbstfindenden Klauen zwischen den Gleitflächen und
den Angriffsflächen abgerundet, sodass ein Verhaken
des Antriebszapfens und der Antriebszapfenaufnahme
beim Einsetzen der Reinigungswalze verhindert werden
kann. Die Gleitflächen von Antriebszapfen und Antriebs-
zapfenaufnahme richten sich beim Einsetzen der Reini-
gungswalze in den Saugroboter zueinander aus, indem
die Antriebszapfenaufnahme um die Antriebsachse ge-
dreht wird. Anschließend gleiten die Gleitflächen beim
Einsetzen der Reinigungswalze so lange aneinander, bis
sich die tangentialen Angriffsflächen des Antriebszap-
fens und der Antriebzapfenaufnahme berühren und eine
kraftschlüssige Verbindung herstellen.
[0011] Eine vorteilhafte Ausführung der Erfindung ist,
dass die Lagerbuchse einen Zentrierungspin aufweist,
der dazu eingerichtet ist, beim Einsetzen der Reinigungs-
walze in einer Pinführung der Lageraufnahme zu einem
Pinaufnahmeloch der Lageraufnahme geführt zu wer-
den, in welchem der Zentrierungspin einrastet. Mit dem
Zentrierungspin ist auf einfache Weise eine präzise Aus-
richtung der Reinigungswalze beim Einsetzen in den
Saugroboter möglich, da der Zentrierungspin hierbei in
der Pinführung geführt wird. Das Einrasten des Zentrie-
rungspins mittels der Federkraft der Feder ermöglicht ei-
ne optimale Ausrichtung der Lagerbuchse in der Lager-
aufnahme des Saugroboters während des Reinigungs-
betriebs. Mit dem Einrasten des Zentrierungspins wird
außerdem ein haptisches Feedback gegeben, dass die
Reinigungswalze korrekt eingesetzt wurde. Der Haupt-
anteil der Rastwirkung der Lagerbuchse erfolgt über de-
ren konisch ausgebildeten Kontaktflächen. Die Pinfüh-
rung ist bevorzugt durch eine trichterförmige Nut im Ge-
häuse des Saugroboters geformt. Die Anordnung des
Zentrierungspins im Pinaufnahmeloch verhindert eine
Bewegung der Lagerbuchse relativ zur Antriebszapfen-
aufnahme in vertikaler Richtung. Hierdurch arretiert der
Zentrierungspin die Lagerbuchse in einer Betriebsposi-
tion im Saugroboter.
[0012] Eine bevorzugte Ausführung der Erfindung
sieht vor, dass die Lagerbuchse mindestens eine koni-
sche Kontaktfläche zur Abstützung in der Lageraufnah-
me aufweist. Die konische Kontaktfläche dient dazu Haa-
re oder Fäden bei der Reinigung der Bodenfläche auf
der Kontaktfläche möglichst nach außen zu führen. Hier-
zu ist die konische Kontaktfläche zur Abstützung bevor-

zugt zur Lageraufnahme hin spitz zulaufend ausgebildet.
[0013] Besonders vorteilhaft ist die Weiterbildung der
Erfindung, dass die Lagerbuchse einen an den größten
Radius der Kontaktfläche anschließenden Kragen auf-
weist, welcher zumindest radial von der Kontaktfläche
absteht. Der Kragen dient dem formschlüssigen Verbund
der Lagerbuchse mit dem Walzenkörper. Durch den Kra-
gen wird vorteilhafterweise ein selbstständiges Lösen
der Lagerbuchse beispielweise bei Wartung der Reini-
gungswalze verhindert- Der Kragen bildet eine Durch-
messererhöhung, sodass eine Wanderung von Haaren
in den Bereich zwischen Lagerbuchse und Walzenkörper
verhindert wird. In einer weiteren Ausführungsform weist
die Lagerbuchse einen zweiten Kragen auf, welcher sich
auf der Lagerbuchse in Richtung der Achse nach Innen
erstreckt. Zudem ist es bevorzugt einen Kragen auf der
Lagerwelle anzuordnen, welcher sich radial nach Außen
erstreckt und dem formschlüssigen Verbund von Lager-
buchse und Lagerwelle dient.
[0014] Weiter vorteilhaft ist die Ausgestaltung der Er-
findung, dass die Lagerbuchse über ein Kugel- oder
Gleitlager drehbar an einer Lagerwelle gelagert ist, wobei
die Lagerwelle mittels der Feder axial verlagerbar ge-
genüber dem Walzenkörper geführt ist. Das in der La-
gerbuchse geschützt aufgenommene Kugel- oder Gleit-
lager ermöglicht eine Drehung der Lagerbuchse gegen-
über dem Walzenkörper, sodass die Lagerbuchse zur
Drehung der Reinigungswalze fest in der Lageraufnah-
me positioniert bleiben kann. Die axial im Walzenkörper
geführte Lagerwelle gestattet den Federweg der feder-
gelagerten Lagerbuchse. Bei der Lagerwelle kann es
sich um ein Bauteil aus Metall handeln, vorzugsweise
Stahl, sodass eine stabile Lagerung ermöglicht wird. Das
Kugellager kann mit Spiel auf der Lagerwelle montiert
sein und bevorzugt gegen einen kleinen Widerstand des
Formschlusses der Lagerwelle mit der Lagerbuchse zu-
sammen von der Lagerwelle zur Reinigung entfernt wer-
den.
[0015] Eine vorteilhafte Ausführungsform der Erfin-
dung sieht vor, dass der zylindrische Walzenkörper einen
Grunddurchmesser aufweist, wobei der Walzenkörper
an den Schnittkreis anschließende Auskragungen auf-
weist, welche zumindest radial von der Mantelfläche des
Walzenkörpers abstehen. Über diese Auskragungen soll
verhindert werden, dass Haare und Fäden, die sich bei
der Reinigung der Bodenfläche um die Reinigungswalze
wickeln, über die Schnittkreise des zylindrischen Wal-
zenkörpers hinaus in die Lagerseiten wandern. Die ge-
genüber der Mantelfläche des Walzenkörpers radial hi-
nausragenden Auskragungen haben einen größeren
Durchmesser als der Grunddurchmesser des Walzen-
körpers, was eine Wanderung der Haare und Fäden über
diesen erhöhten Durchmesser erschwert. Dadurch las-
sen sich die Lagerseiten vor dem Zusetzen mit Haar- und
Fädenbüscheln wirksam schützen.
[0016] Gemäß einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass die Reinigungswalze
mehrere vom Walzenkörper radial abstehende, Lammel-
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lenaußenkanten bildende Gummilamellen aufweist, wo-
bei die länglichen Gummilammelen an die axialen Lam-
melenenden anschließende Auskragungen aufweisen,
welche zumindest radial gegenüber den Lammellenau-
ßenkanten abstehen. Mit diesen Auskragungen kann
verhindert werden, dass Haare und Fäden, die sich bei
der Reinigung der Bodenfläche um die Reinigungswalze
wickeln, über die Lammelenenden hinaus in die Lager-
seiten wandern. Die gegenüber den Lammelenaußen-
kanten radial hinausragenden Auskragungen verhindern
durch den größeren radialen Abstand zum Walzenkörper
eine Wanderung der Haare und Fäden über die Lamel-
lenenden hinaus. Hierdurch lassen sich die Lagerseiten
vor dem Zusetzen mit Haar- und Fädenbüscheln wirksam
schützen.
[0017] Eine bevorzugte Ausführung der Erfindung
sieht vor, dass die Auskragungen in Laufrinnen des Sau-
groboters eingreifen, wobei die Laufrinnen Hinterschnitte
bilden. Die Hinterschnitte verhindern, dass Haare und
Fäden, die sich bei der Reinigung der Bodenfläche um
die Reinigungswalze wickeln, über die Auskragungen hi-
naus in die Lagerseiten wandern. Hierzu umschließen
die Laufrinnen die Auskragungen bevorzugt mit einem
Winkel von mindestens 180°. Die rotationssymmetri-
schen Laufrinnen bieten dennoch ausreichend Spiel, so-
dass sich die Auskragungen in den Laufrinnen bei Dre-
hung der Reinigungswalze frei drehen können.
[0018] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aufgrund der nachfolgenden
Beschreibung sowie anhand der Zeichnungen. Ausfüh-
rungsbeispiele der Erfindung sind in den folgenden
Zeichnungen rein schematisch dargestellt und werden
nachfolgend näher beschrieben. Einander entsprechen-
de Gegenstände oder Elemente sind in allen Figuren mit
den gleichen Bezugszeichen versehen. Es zeigen:

Figur 1 Saugroboter mit zwei Reinigungswalzen,
Figur 3 Reinigungswalze,
Figur 4 Schnittansicht durch Lagerbuchse,
Figur 5 erste Ausführung der Lagerbuchse,
Figur 6 zweite Ausführung der Lagerbuchse,
Figur 7 dritte Ausführung der Lagerbuchse,
Figur 8 Pinführung,
Figur 9 eingerasteter Zentrierungspin,
Figur 10 offenes Loslager,
Figur 11 geschlossenes Loslager,
Figur 12 Schnittansicht durch Reinigungswalze,
Figur 13 Schnittansicht durch Loslager,
Figur 14 weitere Ausführung von Loslager,
Figur 15 weitere Ausführung von Lagerbuchse,
Figur 16 Schnittansicht durch Loslager,
Figur 17 Bemaßungen von Auskragungen,
Figur 18 Bemaßungen von Lagerbuchse,
Figur 19 Antriebszapfen,
Figur 20 Antriebszapfenaufnahme,
Figur 21 Schnittansicht durch erste Lagerseite,
Figur 22 Schnittansicht durch Auskragung, und
Figur 23 weitere Schnittansicht durch Auskragung.

[0019] Die Figur 1 zeigt einen Saugroboter 1 von der
Unterseite 47. In dieser Darstellung ist zu erkennen, dass
der Saugroboter 1 zwei quer zur Bearbeitungsrichtung 3
erstreckende, Reinigungswalzen 4 aufweist. Diese Rei-
nigungswalzen 4 verfügen über einen länglichen Wal-
zenkörper 5. Zum Wechsel und/oder zur Reinigung kön-
nen die Reinigungswalzen 4 aus dem Saugroboter 1 ent-
nommen und auch wieder eingesetzt werden. Die in den
Saugroboter 1 eingesetzte Reinigungswalze 4 ist auf ei-
ner ersten Lagerseite 6 (Fig. 20) über einen Antriebszap-
fen 7 (Fig. 20) der Reinigungswalze 4 drehbar am Sau-
groboter 1 angetrieben. Zunächst soll aber die axial ge-
genüberliegende zweite Lagerseite 8 näher beschrieben
werden, an der die Reinigungswalze 4 über ein Loslager
9 am Saugroboter 1 gelagert ist.
[0020] In Figur 2 ist eine Reinigungswalze 4 gemäß
Figur 2 teilweise in einer Einzelansicht gezeigt. Hier ist
die federgelagerte Lagerbuchse 10 des Loslagers 9 (Fig.
2) erkennbar. Die Lagerbuchse 10 ist bei der eingesetz-
ten Reinigungswalze 4, wie in Figur 2 zu sehen, in einer
Lageraufnahme 11 des Saugroboters 1 aufgenommen.
[0021] Die Figur 3 zeigt eine Schnittansicht durch die
Lagerbuchse 10 gemäß Figur 2. In dieser Ansicht ist zu
erkennen, dass die Lagerbuchse 10 mittels einer Feder
12 an dem Walzenkörper 5 verlagert werden kann. Die
Feder 12 drückt die Lagerbuchse 10 im eingesetzten Zu-
stand der Reinigungswalze 4 gegen die Lageraufnahme
11 (Fig. 1) des Loslagers 9 (Fig. 1). Die Federkraft F der
Feder 12 drückt in diesem Zustand aber auch den An-
triebszapfen 7 (Fig. 20) der eingesetzten Reinigungswal-
ze 4 axial gegen eine Antriebszapfenaufnahme 13 (Fig.
20) des Saugroboters 1. Hierdurch kann die Montage der
Reinigungswalze 4 im Saugroboter deutlich vereinfacht
werden und zudem kann auf einfache Weise eine aus-
reichende Dämpfung der Lagerung realisiert werden, die
eine deutliche Geräuschreduzierung für den Betrieb des
Saugroboters ermöglicht. In der Schnittansicht ist auch
erkennbar, dass die Lagerbuchse 10 über ein Kugel-
oder Gleitlager 24 drehbar an einer Lagerwelle 25 gela-
gert ist. Das Kugel- oder Gleitlager 24 ist in der Lager-
buchse 10 geschützt aufgenommen, sodass Haare und
Fäden, die sich um die Reinigungswalze 4 wickeln das
Kugel- oder Gleitlager 24 nicht erreichen können. Die
Lagerwelle 25 kann mittels der Feder 12 axial verlagerbar
werden und ist hierzu in dem Walzenkörper 5 verschieb-
lich geführt. Die Lagerwelle 25 verfügt vorteilhafterweise
über einen scheibenförmigen Absatz, welcher der Wan-
derung von Fäden und Haaren entgegenwirkt. Das in der
Lagerbuchse 10 aufgenommene Kugel- oder Gleitlager
24 lässt die Drehung der Lagerbuchse 10 gegenüber
dem Walzenkörper 5 zu, sodass die Lagerbuchse 10 bei
der Drehung des Walzenkörpers 5 fest in der Lagerauf-
nahme 11 (Fig. 1) positioniert bleiben kann. Die Lager-
buchse 10 stützt sich in der Lageraufnahme 11 (Fig. 1)
über konische Kontaktflächen 22 ab. Diese konischen
Kontaktflächen 22 dienen dazu Haare oder Fäden bei
der Reinigung der Bodenfläche auf der Kontaktfläche 22
möglichst nach außen zu führen. Hierzu läuft die koni-
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sche Kontaktfläche 22 zur Abstützung zur Lageraufnah-
me 11 (Fig. 1) hin spitz zu. Um den Spalt zwischen Wal-
zenkörper 5 und Lagerbuchse 10 zu schützen ist die La-
gerbuchse 10 in eine axiale Bohrung 56 eingesetzt und
der axial Walzenkörper 5 über die Lagerbuchse 10 wei-
tergeführt. An den größten Radius der Kontaktfläche 22
schließt außerdem ein Kragen 23 an, welcher radial von
der Kontaktfläche 22 absteht. So bildet der Kragen 23
eine Durchmessererhöhung, sodass eine Wanderung
von Haaren in den Bereich zwischen Lagerbuchse 10
und Walzenkörper 5 verhindert wird. Das Kugel- oder
Gleitlager 24 kann mit der Lagerbuchse 10 zusammen
von der Lagerwelle 25 abgenommen werden. Hierzu ver-
fügt die Lagerbuchse 10 über einem Absatz 49 an den
Kontaktflächen 22, der mit dem Fingernagel zum Abzie-
hen der Lagerbuchse 10 samt Kugel- oder Gleitlager 24
von der Lagerwelle 25 hintergriffen werden kann. Die axi-
ale Bewegungsfreiheit der Lagerwelle 25 in dem Wal-
zenkörper 5 ist durch ein Langloch 50 in der Lagerwelle
25 und ein darin eintauchendes Anschlagselement 51
begrenzt, welches an dem Walzenkörper 5 befestigt ist.
Das Anschlagselement 51 kann eine metrische Schrau-
be, eine selbstschneidende Schraube oder ein einfacher
Bolzen mit Rastgeometrie zu einer Walzenbohrung sein.
[0022] Die Figur 4 zeigt eine erste Ausführung der Kon-
taktflächen 22 der Lagerbuchse 10. In diesem Fall sind
die Kontaktflächen 22 glatt und rotationssymetrisch aus-
geführt.
[0023] Aus Figur 5 ist eine zweite Ausführung der Kon-
taktflächen 22 der Lagerbuchse 10 ersichtlich. Hier sind
Erhebungen 52 in Form von Noppen auf den Kontaktflä-
chen 22 vorgesehen, damit ein Formschluss mit der kor-
respondierend ausgeführten Lageraufnahme 11 (Fig. 1)
hergestellt werden kann. Die Erhebungen 52 verhindern,
dass die Lagerbuchse 10 bei Haaren zwischen der La-
gerbuchse 10 und der Lageraufnahme 11 (Fig. 2) durch-
rutscht und die Lageraufnahme 11 beschädigt.
[0024] Die Figur 6 offenbart eine dritte Ausführung der
Kontaktflächen 22 der Lagerbuchse 10. Bei dieser Aus-
führung sind die Erhebungen 52 als Stege ausgebildet,
welche in korrespondierend ausgeführte Nuten der La-
geraufnahme 11 (Fig. 1) eingreifen und einen Form-
schluss herstellen. Die Erhebungen 52 sorgen dafür,
dass die Lagerbuchse 10 bei Haaren zwischen der La-
gerbuchse 10 und der Lageraufnahme 11 (Fig. 1) nicht
durchrutscht und die Lageraufnahme 11 beschädigt. Zu-
dem wirkt sich die durch die Erhebung definierte Position
der Lagerbuchse vorteilhaft auf das Schwingungsverhal-
ten der Reinigungswalze aus.
[0025] In Figur 7 ist die Lageraufnahme 11 des Losla-
gers 9 gezeigt. Außerdem ist eine Reinigungswalze 4
teilweise vor dem Einsetzen in den Saugroboter 1 ge-
zeigt. Hier ist auch ein Zentrierungspin 19 an der Lager-
buchse 10 zu erkennen. Anhand der Blockpfeile ist an-
gedeutet, dass der Zentrierungspin 19 dazu eingerichtet
ist, beim Einsetzen der Reinigungswalze 4 in einer Pin-
führung 20 der Lageraufnahme 11 zu einem Pinaufnah-
meloch 21 der Lageraufnahme 11 geführt zu werden.

[0026] Die Figur 8 zeigt den in das Pinaufnahmeloch
21 eingerasteten Zentrierungspin 19. Über den Zentrie-
rungspin 19 kann eine präzise Ausrichtung der Reini-
gungswalze 4 beim Einsetzen in den Saugroboter 1 er-
reicht werden, da der Zentrierungspin 19 über die Pin-
führung geführt wird. Das Einrasten des Zentrierungs-
pins 19 wird über die Federkraft der Feder 12 erreicht
und ermöglicht eine optimale Ausrichtung der Lager-
buchse 10 in der Lageraufnahme 11 des Saugroboters
1 während des Reinigungsbetriebs. Außerdem bietet das
Einrasten des Zentrierungspins 19 ein haptisches Feed-
back, dass die Reinigungswalze 4 korrekt eingesetzt
wurde.
[0027] In Figur 9 ist eine Ansicht auf das offene Los-
lager 9 mit der Lageraufnahme 11 gezeigt. Über ein se-
parates Kapselteil 53 lässt sich die im Gehäuse des Sau-
groboters 1 geformte Lageraufnahme 11 radial verschlie-
ßen.
[0028] Hierzu wird das Kapselteil 53 am Loslager 9 auf
die Lageraufnahme 11 aufgesetzt, wie in Figur 10 zu se-
hen. Das Kapselteil 53 kann an dem Saugroboter 1
schwenkbar gelagert sein, sodass dieses zur Entnahme
der Reinigungswalze 4 (Fig. 2) aufgeschwenkt werden
kann. Zur Sicherung der Lagerbuchse 10 in der Lager-
aufnahme 11 kann das Kapselteil 53 dann einfach nach
dem Einsetzen der Reinigungswalze 4 wieder zuge-
schwenkt werden. Das Kapselteil 53 kann dann an dem
Saugroboter 1 verrastet werden.
[0029] In Figur 11 ist eine Ausführung gezeigt, in wel-
cher radial vom Walzenkörper 5 der Reinigungswalze 1
abstehende Gummilamellen 30 einen Hinterschnitt 34
mit der Lagerbuchse 10 bilden. Hierdurch kann ein un-
gewolltes Lösen der Lagerbuchse 10 samt Kugel- oder
Gleitlager 24 vermieden werden.
[0030] Die Figur 12 zeigt eine Ausführung des Losla-
gers 9 bei der die vom Walzenkörper 5 radial abstehen-
den Gummilamellen 30 an den Lammelenenden 31 Aus-
kragungen 32 aufweisen. Die länglichen Gummilamellen
30 bilden entlang der Reinigungswalze 1 jeweils Lam-
mellenaußenkanten 29. Die an die axialen Lammelenen-
den 31 anschließenden Auskragungen 32 stehen radial
gegenüber den Lammellenaußenkanten 29 hervor. Die-
se Auskragungen 32 an den Gummilamellen 30 verhin-
dern, dass Haare und Fäden sich bei der Reinigung der
Bodenfläche um die Reinigungswalze 4 wickeln und über
die Lammelenenden 31 hinaus in die Lagerseiten 6, 8
wandern. So werden die Lagerseiten 6, 8 vor dem Zu-
setzen mit Haar- und Fädenbüscheln wirksam geschützt.
Die Auskragungen 32 greifen in Laufrinnen 33 ein, wobei
die Laufrinnen 33 hierzu Hinterschnitte 34 bilden. Über
die Hinterschnitte 34 wird erreicht, dass Haare und Fä-
den, die sich bei der Reinigung der Bodenfläche um die
Reinigungswalze 4 wickeln, nicht über die Auskragungen
32 hinaus in die Lagerseiten 6, 8 wandern. Dazu um-
schließen die Laufrinnen 33 die Auskragungen 32 bevor-
zugt, wie gezeigt, mit einem Winkel von mindestens 180°.
Die rotationssymmetrischen Laufrinnen 33 werden im
Ausführungsbeispiel durch das Gehäuse des Saugrobo-
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ters 1 und das Kapselteil 53 gebildet, welches die Reini-
gungswalze 4 im Saugroboter 1 sichert. Die labyrinthar-
tige Struktur aus Auskragung 32 und Laufrinne 33 ver-
hindert wirksam das Eindringen von Fäden und Haaren
in die Lagerung der Reinigungswalze 4.
[0031] In Figur 13 ist eine weitere Ausführung des Los-
lagers 9 gezeigt. Im Unterschied zu der Ausführung ge-
mäß der Figuren 7, 9 und 10 verfügt die Lageraufnahme
11 hier über eine Stern-Struktur 54 an der Auflage für die
Lagerbuchse 10 (Fig. 14).
[0032] Wie in Figur 14 zu erkennen ist, weist die kor-
respondierende Lagerbuchse 10 ebenfalls eine Stern-
Struktur 54 als Erhebungen auf der konischen Kontakt-
fläche 22 auf. Die in Figur 14 ausschnittsweise gezeigte
Reinigungswalze 4 finden in der Lageraufnahme 11 ge-
mäß Figur 13 einen besonders leichten Formschluss
über die miteinander korrespondierenden Stern-Struktu-
ren 54. Damit ist ein definierter Sitz der Lagerbuchse 10
in radialer Richtung in der Lageraufnahme 11 möglich.
Es erfolgt hierdurch kein Durchrutschen der Lagerbuch-
se 10 bei Reibung im Loslager 9. Die Stern-Struktur 54
wird vorzugsweise durch rotatorisch angeordnete zylin-
drische Abzugskörper (weiblich) der konischen Kontakt-
fläche 22 der Lagerbuchse 10 bzw. erhabene Strukturen
(männlich) auf der Lageraufnahme 11 gebildet. Die Ab-
zugskörper laufen in Richtung der Drehachse der Reini-
gungswalze 4 aus.
[0033] Die Figur 15 zeigt eine Schnittansicht durch das
Loslager 9. Bei der hier gezeigten Ausführung sind an
dem zylindrischen Walzenkörper 5 zusätzliche Auskra-
gungen 27 vorgesehen. Von dem Grunddurchmesser
d_mb1 des Walzenkörpers 5, der in Figur 16 eingezeich-
net ist, stehen diese Auskragungen 27 radial von der
Mantelfläche 28 des Walzenkörpers 5 ab. Bis zum Durch-
messer d_mb4, der gleich oder größer ist als der Durch-
messer d_c (Fig. 16) des Hinterschnitts 34 der Laufrinne
33. Die an den Schnittkreis 26 anschließende Auskra-
gung 27 ragt mit dem Durchmesser d_mb3 (Fig. 16) unter
dem Hinterschnitt 34 in die Laufrinne 33, wobei der
Durchmesser d_mb3 (Fig. 16) kleiner ist als der Durch-
messer d_c (Fig. 16) des Hinterschnitts 34, aber größer
als der Durchmesser d_mb2 (Fig. 16) der Auskragung
27 vor dem Hinterschnitt 34. Hierdurch wird ein Wandern
von Haaren und Fäden im Betrieb des Saugroboters 1
entlang des durch Pfeile angedeuteten Weges er-
schwert. Denn die Potentialerhöhung durch die anstei-
genden Durchmesser stoppt die Wanderung der Haare
und Fäden wirksam. In der hier gezeigten Ausführung ist
die Lagerbuchse 10 vorteilhafterweise aus zwei Kompo-
nenten zusammengesetzt. Eine festere Komponente bil-
det den Zentrierungspin 19, während eine weichere
Komponente den an die Kontaktfläche 22 anschließen-
den Kragen 23 ausbildet. Außerdem ist ein elastischer
Haltekragen 57 (Fig. 16) vorgesehen, der ein Lösen der
Lagerbuchse 10 von der Lagerwelle 25 verhindern soll.
[0034] Wie in Figur 17 zu erkennen, ist der Durchmes-
ser d_b1 des anschließenden Kragens 23 größer als die
Durchmesser d_b2 und d_b3 der konischen Kontaktflä-

che 22. Auch hierdurch wird wirksam verhindert, dass
Haare oder Fäden den anschließenden Kragen 23 über-
winden und in den Bereich des Kugel- oder Gleitlager 24
eindringen.
[0035] Die Figur 18 zeigt den Antriebszapfen 7 in einer
perspektivischen Ansicht. Hier ist zu erkennen, dass der
Antriebszapfen 7 mehrere Klauen 14 aufweist, wobei die-
se erste, axiale Gleitflächen 15 und erste, tangentiale
Angriffsflächen 16 ausbilden. In Figur 19 ist hingegen zu
sehen, dass die Antriebszapfenaufnahme 13 zweite, axi-
ale Gleitflächen 17 und zweite, tangentiale Angriffsflä-
chen 18 bildet. Die axialen Gleitflächen 15, 17 von An-
triebszapfenaufnahme 13 und Antriebszapfen 7 sind da-
zu ausgebildet, beim Einsetzen der Reinigungswalze 4
in den Saugroboter 1 aneinander vorbeizugleiten, bis die
tangentialen Angriffsflächen 16, 18 von Antriebszapfen-
aufnahme 13 und Antriebszapfen 7 sich berühren. Die
sich berührenden Angriffsflächen 16, 18 sind dazu ein-
gerichtet, auf die eingesetzte Reinigungswalze 4 eine
Antriebskraft zur Drehung der Reinigungswalze 4 von
der Antriebszapfenaufnahme 13 auf den Antriebszapfen
7 zu übertragen.
[0036] Der Antriebszapfen 7 und die Antriebszapfen-
aufnahme 13 bilden mit den Gleitflächen 15, 17 und den
Angriffsflächen 16, 18 miteinander korrespondierende
Klauen 14. Die Klauen 14 sind durch in axialer Richtung
diagonal halbierte Kreissektorenabschnitte (Kuchenstü-
cke) gebildet.
[0037] So finden die Gleitflächen 15, 17 beim Einset-
zen der Reinigungswalze 4 unabhängig von der Winkel-
stellung des Walzenkörpers 5 zueinander und gleiten
aufeinander in eine Anlagestellung, in welcher die An-
griffsflächen 16, 18 sich gegenseitig kontaktieren. Die
Kanten der selbstfindenden Klauen 14 zwischen den
Gleitflächen 15, 17 und den Angriffsflächen 16, 18 sind
abgerundet, sodass ein Verhaken des Antriebszapfens
7 und der Antriebszapfenaufnahme 13 beim Einsetzen
der Reinigungswalze 4 verhindert wird.
[0038] In Figur 20 ist eine Schnittansicht durch die ers-
te Lagerseite 6 gezeigt. Hier ist zu erkennen, wie der
Antriebszapfen 7 und die Antriebszapfenaufnahme 13
nach dem Einsetzen der Reinigungswalze 4 in den Sau-
groboter 1 ineinandergreifen. Auch an dieser Lagerseite
sind in dieser Ausführung an den vom Walzenkörper 5
radial abstehenden Gummilamellen 30 bzw. an den Lam-
melenenden 31 Auskragungen 32 vorgesehen. Die an
die axialen Lammelenenden 31 anschließenden Auskra-
gungen 32 stehen hier auch radial gegenüber den Lam-
mellenaußenkanten 29 hervor. Damit lässt sich verhin-
dern, dass Haare und Fäden sich bei der Reinigung der
Bodenfläche um die Reinigungswalze 4 wickeln und über
die Lammelenenden 31 hinaus in die Lagerseite wan-
dern. Die Auskragungen 32 greifen auch hier in Laufrin-
nen 33 ein, wobei die Laufrinnen 33 hierzu Hinterschnitte
34 bilden. Damit wird erreicht, dass Haare und Fäden,
die sich bei der Reinigung der Bodenfläche um die Rei-
nigungswalze 4 wickeln, nicht über die Auskragungen 32
hinaus in die Lagerseite 6 wandern. Die Hinterschnitte
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34 sind bevorzugt aus einem elastischen Material ge-
formt, was das Einsetzen der Reinigungswalze 4 in den
Saugroboter 1 erleichtert.
[0039] Die Figur 21 bietet noch einmal eine Detailan-
sicht auf den Hinterschnitt 34 der Laufrinne 33, in welcher
die Auskragung 32 aufgenommen ist. Außerdem ist an
dem Lagerbereich eine Überlappung 58 vorgesehen,
welche eindringende Haare abweist.
[0040] Diese Überlappung 58 ist in der Detailansicht
gemäß Figur 23 besser zu erkennen. Die labyrinthartige
Struktur aus Auskragung 32, Laufrinne 33 und Überlap-
pung 58 verhindert besonders wirksam das Eindringen
von Fäden und Haaren in die Lagerung der Reinigungs-
walze 4.
[0041] Natürlich ist die Erfindung nicht auf die darge-
stellten Ausführungsbeispiele beschränkt. Weitere Aus-
gestaltungen sind möglich, ohne den Grundgedanken zu
verlassen.

Bezugszeichenliste:

[0042]

1 Saugroboter
3 Bearbeitungsrichtung
4 Reinigungswalze
5 Walzenkörper
6 erste Lagerseite
7 Antriebszapfen
8 zweite Lagerseite
9 Loslager
10 Lagerbuchse
11 Lageraufnahme
12 Feder
13 Antriebszapfenaufnahme
14 Klaue
15 axiale Gleitflächen (Antriebszapfen)
16 tangentiale Angriffsflächen (Antriebszapfen)
17 axialen Gleitflächen (Antriebszapfenaufnah-

me)
18 tangentiale Angriffsflächen (Antriebszapfen-

aufnahme)
19 Zentrierungspin
20 Pinführung
21 Pinaufnahmeloch
22 Kontaktfäche
23 Kragen
24 Kugel- oder Gleitlager
25 Lagerwelle
26 Schnittkreis
27 Auskragung (Walzenkörper)
28 Mantelfläche
29 Lammellenaußenkanten
30 Gummilamellen
31 Lammelenenden
32 Auskragung (Gummilamellen)
33 Laufrinnen
34 Hinterschnitte

35 Anschlussstutzen
36 Saugrohr
37 37a Staubsaugergehäuse
38 Handgriff
39 Saugschlauch
40 Anschlusskabel
41 Saugmund
42 Abscheidesystem
43 Staubraum
44 Abluftgitter
45 Trittschaltung
46 Handschaltung
47 Unterseite
48 Abstützelemente
49 Absatz
50 Langloch
51 Anschlagselement
52 Erhebungen
53 Kapselteil
54 Stern-Struktur
55 Haltekragen
56 Bohrung
57 Haltekragen
58 Überlappung
F Federkraft
d_mb1 Grunddurchmesser
d_mb2 Durchmesser der Auskragung
d_mb3 Durchmesser unter dem Hinterschnitt
d_mb4 Durchmesser der Auskragung
d_b1 Durchmesser des anschließenden Kragens
d_b2 Durchmesser der konischen Kontaktfläche
d_b3 Durchmesser der konischen Kontaktfläche
d_c Durchmesser des Hinterschnitts

Patentansprüche

1. Saugroboter mit mindestens einer quer zu einer Be-
arbeitungsrichtung (3) erstreckende, Reinigungs-
walze (4) mit einem länglichen Walzenkörper (5),
wobei die Reinigungswalze (4) zum Wechsel
und/oder zur Reinigung aus dem Saugroboter (1)
entnehmbar und wieder einsetzbar ist, wobei die ein-
gesetzte Reinigungswalze (4) im Saugroboter (1)
auf einer ersten Lagerseite (6) über einen Antriebs-
zapfen (7) der Reinigungswalze (4) drehbar ange-
trieben ist, wobei die eingesetzte Reinigungswalze
(4) im Saugroboter (1) auf einer zweiten Lagerseite
(8) über ein Loslager (9) gelagert ist,
dadurch gekennzeichnet,
dass das Loslager (9) der Reinigungswalze (4) eine
federgelagerte Lagerbuchse (10) aufweist, wobei
die Lagerbuchse (10) der eingesetzten Reinigungs-
walze (4) in einer Lageraufnahme (11) des Saugro-
boters (1) aufgenommen ist, wobei eine Feder (12)
die Lagerbuchse (10) axial mittels Federkraft (F) an
dem Walzenkörper (5) der Reinigungswalze (4) ge-
gen die Lageraufnahme (11) verlagert, wobei die Fe-
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derkraft (F) der Feder (12) den Antriebszapfen (7)
der eingesetzten Reinigungswalze (4) axial gegen
eine Antriebszapfenaufnahme (13) des Saugrobo-
ters (1) verlagert.

2. Saugroboter (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Antriebszapfen (7) mehre-
re Klauen (14) aufweist, wobei diese erste, axiale
Gleitflächen (15) und erste, tangentiale Angriffsflä-
chen (16) ausbilden, wobei die Antriebszapfenauf-
nahme (13) zweite, axiale Gleitflächen (17) und
zweite, tangentiale Angriffsflächen (18) bildet, wobei
die axialen Gleitflächen (15, 17) dazu ausgebildet
sind, beim Einsetzen der Reinigungswalze (4) in den
Saugroboter (1) aneinander vorbeizugleiten und die
tangentialen Angriffsflächen (16, 18) aneinander zu
positionieren, wobei die positionierten Angriffsflä-
chen (16, 18) dazu eingerichtet sind, auf die einge-
setzte Reinigungswalze (4) eine Antriebskraft zur
Drehung der Reinigungswalze (4) von der Antriebs-
zapfenaufnahme (13) auf den Antriebszapfen (7) zu
übertragen.

3. Saugroboter (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Lagerbuchse (10) einen
Zentrierungspin (19) aufweist, der dazu eingerichtet
ist, beim Einsetzen der Reinigungswalze (4) in einer
Pinführung (20) der Lageraufnahme (11) zu einem
Pinaufnahmeloch (21) der Lageraufnahme (11) ge-
führt zu werden, in welchem der Zentrierungspin (19)
einrastet.

4. Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die La-
gerbuchse (10) mindestens eine konische Kontakt-
fläche (22) zur Abstützung in der Lageraufnahme
(11) aufweist.

5. Saugroboter (1) nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Kontaktfläche (22) mindes-
ten eine Erhebung (52) ausbildet, welche in einer
Betriebsposition der Lagerbuchse (10) in eine Ver-
tiefung der Lageraufnahme eingreift.

6. Saugroboter (1) nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Lagerbuchse (10) einen an
den größten Radius der Kontaktfläche (22) anschlie-
ßenden Kragen (23) aufweist, welcher zumindest ra-
dial von der Kontaktfläche (22) absteht.

7. Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die La-
gerbuchse (10) über ein Kugel- oder Gleitlager (24)
drehbar an einer Lagerwelle (25) gelagert ist, wobei
die Lagerwelle (25) mittels der Feder (12) axial ver-
lagerbar gegenüber dem Walzenkörper (5) geführt
ist.

8. Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der zy-
lindrische Walzenkörper (5) einen Grunddurchmes-
ser (d_mb1) aufweist, wobei der Walzenkörper (5)
an den Schnittkreis (26) anschließende Auskragun-
gen (27) aufweist, welche zumindest radial von der
Mantelfläche (28) des Walzenkörpers (5) abstehen.

9. Saugroboter (1) nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Reinigungswalze (4) mehrere vom Walzenkörper (5)
radial abstehende, Lammellenaußenkanten (29) bil-
dende Gummilamellen (30) aufweist, wobei die läng-
lichen Gummilammelen (30) an die axialen Lamme-
lenenden (31) anschließende Auskragungen (32)
aufweisen, welche zumindest radial gegenüber den
Lammellenaußenkanten (29) abstehen.

10. Saugroboter (1) nach Anspruch 8 oder 9, dass die
Auskragungen (27, 32) in Laufrinnen (33) des Sau-
groboters (1) eingreifen, wobei die Laufrinnen (33)
Hinterschnitte (34) bilden.
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