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(57) Die Erfindung betrifft einen Saugroboter zum
autonomen Reinigen von Bodenflächen, wobei der Sau-
groboter eine erste Antriebseinrichtung zum Verfahren
über Bodenflächen aufweist, wobei der Saugroboter eine
Gebläseeinheit zum Erzeugen eines Saugluftstroms auf-
weist, wobei der Saugroboter eine erste Abscheideein-

heit zum Abscheiden von Partikeln aus dem Saugluft-
strom aufweist, wobei der Saugroboter eine zweite Ab-
scheideeinheit zum Abscheiden von Partikeln aus dem
Saugluftstrom aufweist und wobei die zweite Abscheide-
einheit saugluftstromabwärts der ersten Abscheideein-
heit angeordnet ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Saugroboter zum
autonomen Reinigen von Bodenflächen, wobei der Sau-
groboter eine erste Antriebseinrichtung zum Verfahren
über Bodenflächen aufweist, wobei der Saugroboter eine
Gebläseeinheit zum Erzeugen eines Saugluftstroms auf-
weist, wobei der Saugroboter eine erste Abscheideein-
heit zum Abscheiden von Partikeln aus dem Saugluft-
strom aufweist, wobei der Saugroboter eine zweite Ab-
scheideeinheit zum Abscheiden von Partikeln aus dem
Saugluftstrom aufweist und wobei die zweite Abscheide-
einheit saugluftstromabwärts der ersten Abscheideein-
heit angeordnet ist.
[0002] Die aus dem Stand der Technik bekannten Sau-
groboter setzen Filterelemente ein, um während des Rei-
nigungsbetriebs aufgenommene Staub- und Schmutzp-
artikel abzuscheiden und zu speichern. Oftmals wird hier-
zu eine erste Abscheideeinheit zum Beispiel in Form ei-
nes Zyklonabscheiders oder einer Staubkassette einge-
setzt, welche größere Staub- und Schmutzpartikel durch
Gravitationseinfluss vom Saugluftstrom abscheidet. Die-
ser ersten Abscheideeinheit wird in der Regel eine zweite
Abscheideeinheit saugluftstromabwärts nachgeschaltet,
welche Feinstaubpartikel aus dem Saugluftstrom ab-
scheidet und speichert. Als zweite Abscheideeinheit
kommen dabei ein- oder mehrstufige Filterelemente, bei-
spielsweise aus einem Vliesmaterial, zum Einsatz. Pro-
blematisch bei allen bekannten Filterelementen ist ihre
Neigung sich nach einer gewissen Reinigungsbetriebs-
dauer mit abgeschiedenen Staub- und Schmutzpartikeln
zuzusetzen. Das Zusetzen der Filterelemente reduziert
die zur Verfügung stehenden Volumenströme an Saug-
luft, wodurch die Reinigungsleistung der Saugroboter re-
duziert wird. Um dieser Reduktion an Reinigungsleistung
entgegen zu wirken, muss der Benutzer eines solchen
Saugroboters in regelmäßigen Abständen die zweite Ab-
scheideeinheit entnehmen und manuell reinigen. Dies
wird von den meisten Benutzern als äußerst störend und
nicht hygienisch empfunden.
[0003] Der Erfindung stellt sich somit das Problem ei-
nen verbesserten Saugroboter zur Verfügung zu stellen,
der eine ausreichende Reinigungsleistung generiert und
dessen Filterelemente vom Benutzer nicht manuell ge-
reinigt werden müssen. Zur Lösung dieser Problematik
wird eine Vorrichtung gemäß Patentanspruch 1 und ein
Verfahren gemäß Patentanspruch 11 zur Verfügung ge-
stellt. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen
der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgenden Un-
teransprüchen.
[0004] Erfindungsgemäß ist vorgesehen, dass an der
zweiten Abscheideeinheit eine Reinigungseinrichtung
angeordnet ist, wobei die Reinigungseinrichtung die
zweite Abscheideeinheit von abgeschiedenen Partikeln
reinigt. Die erste Abscheideeinheit ist als Zyklonabschei-
der oder als Staubkassette ausgebildet, wobei die erste
Abscheideeinheit größere Staub- und Schmutzpartikel
vom Saugluftstrom abtrennt. Die zweite Abscheideein-

heit ist als Filterelement ausgebildet, welches Staub- und
Schmutzpartikel vom Saugluftstrom abtrennt. Die zweite
Abscheideeinheit ist dabei saugluftstromabwärts der ers-
ten Abscheideeinheit angeordnet, wodurch zumindest
ein Teil des erzeugten Saugluftstroms zuerst die erste
Abscheideeinheit passiert und anschließend die zweite
Abscheideeinheit. In einer alternativen Ausführungsform
ist es aber auch denkbar, einen Saugroboter lediglich mit
einer zweiten Abscheideeinheit vorzusehen und auf eine
erste Abscheideeinheit zu verzichten. Die Reinigungs-
einrichtung ist dabei unmittelbar an oder benachbart zu
der zweiten Abscheideeinheit im Saugroboter angeord-
net. Die Reinigungseinrichtung ist dazu ausgebildet,
Staub- und Schmutzpartikel, welche sich an oder in der
zweiten Abscheideeinheit im Reinigungsbetrieb des
Saugroboters abgelagert haben, zu entfernen.
[0005] Die Abreinigung der zweiten Abscheideeinheit
durch die Reinigungseinrichtung verhindert ein Zusetzen
der zweiten Abscheideeinheit mit abgeschiedenen
Staub- und Schmutzpartikeln im Reinigungsbetrieb des
Saugroboters. Die Abreinigung der zweiten Abscheide-
einheit durch die Reinigungseinrichtung erfolgt dabei au-
tomatisch, ohne dass der Benutzer die zweite Abschei-
deeinheit aus dem Saugroboter entnehmen und manuell
reinigen muss. Diese automatische Reinigung der zwei-
ten Abscheideeinheit durch die Reinigungseinrichtung
gewährleistet einerseits eine konstant hohe Saugleis-
tung des Saugroboters während des gesamten Reini-
gungsbetriebs und reduziert gleichzeitig manuelle War-
tungsarbeiten durch den Benutzer.
[0006] Weiterhin bevorzugt ist, dass die zweite Ab-
scheideeinheit ein Filterelement, insbesondere ein mehr-
stufiges Filterelement aufweist. Das Filterelement ist da-
zu ausgebildet Staub- und Schmutzpartikel aus einem
Saugluftstrom abzuscheiden und/oder zu speichern. Das
mehrstufige Filterelement weist dabei einen Vorfilter
und/oder einen Hauptfilter und/oder einen Nachfilter auf.
In einer alternativen Ausführungsform ist es aber auch
denkbar, ein einstufiges Filterelement als zweite Absche-
ideeinheit eines Saugroboters vorzusehen. Das Filtere-
lement ist aus einem Vliesmaterial und/oder einem
Schaumstoffmaterial und/oder einem plissierten Filter-
material ausgebildet. Mehrstufige Filterelemente weisen
im Reinigungsbetrieb eine längere Standzeit als einstu-
fige Filterelemente auf und können auch ohne Vorab-
scheidung durch eine erste Abscheideeinheit betrieben
werden.
[0007] Es ist bevorzugt, dass die Reinigungseinrich-
tung durch eine translatorische Bewegung auf die zweite
Abscheideeinheit einwirkt. Beim Einwirken der Reini-
gungseinrichtung auf die zweite Abscheideeinheit über-
trägt die Reinigungseinrichtung einen Bewegungsimpuls
auf die zweite Abscheideeinheit. Die translatorische Be-
wegung der Reinigungseinrichtung erfolgt dabei in zykli-
schen Intervallen. Die translatorische Bewegung der Rei-
nigungseinrichtung erfolgt dabei zwischen einer ersten
und einer zweiten Position, wobei die Reinigungseinrich-
tung in der ersten Position keinen Kontakt mit der zweiten
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Abscheideeinheit aufweist und wobei die Reinigungsein-
richtung in der zweiten Position in Kontakt mit der zweiten
Abscheideeinheit steht. In einer alternativen Ausfüh-
rungsform ist es aber auch denkbar, dass die Reini-
gungseinrichtung permanent in Kontakt mit der zweiten
Abscheideeinheit steht, wobei die Reinigungseinrich-
tung durch eine Bewegung zwischen einer ersten und
einer zweiten Position einen Bewegungsimpuls auf die
zweite Abscheideeinheit überträgt.
[0008] Das Einwirken der Reinigungseinrichtung auf
die Abscheideeinheit durch eine translatorische Bewe-
gung führt in der Abscheideeinheit zu einer Mobilisation
der dort gespeicherten Staubund Schmutzpartikel. In
Folge dieser Mobilisation werden die gespeicherten
Staub- und Schmutzpartikel aus dem Filterelement der
zweiten Abscheideeinheit gelöst.
[0009] In einer weiteren Ausführungsform ist bevor-
zugt, dass die Reinigungseinrichtung durch eine rotato-
rische Bewegung auf die zweite Abscheideeinheit ein-
wirkt. Die Reinigungseinrichtung oder Elemente der Rei-
nigungseinrichtung befinden sich im Eingriff mit der zwei-
ten Abscheideeinheit. Beim Einwirken der Reinigungs-
einrichtung auf die zweite Abscheideeinheit überträgt die
Reinigungseinrichtung einen Bewegungsimpuls auf die
zweite Abscheideeinheit. Die Reinigungseinrichtung
oder Elemente der Reinigungseinrichtung führen dabei
eine rotatorische Bewegung aus, wobei die zweite Ab-
scheideeinheit eine stationäre Position einnimmt. In ei-
ner alternativen Ausführungsform ist es aber auch denk-
bar, dass die Reinigungseinrichtung eine stationäre Po-
sition einnimmt und die zweite Abscheideeinheit eine ro-
tatorische Bewegung ausführt.
[0010] Das Einwirken der Reinigungseinrichtung auf
die Abscheideeinheit durch eine rotatorische Bewegung
führt in der Abscheideeinheit zu einer Mobilisation der
dort gespeicherten Staubund Schmutzpartikel. In Folge
dieser Mobilisation werden die gespeicherten Staub- und
Schmutzpartikel aus dem Filterelement der zweiten Ab-
scheideeinheit gelöst.
[0011] Zudem ist es bevorzugt, dass die Reinigungs-
einrichtung ein Stabelement aufweist, wobei das Stabe-
lement auf die zweite Abscheideeinheit einwirkt. Das Sta-
belement weist dabei eine annähernd längliche Form auf.
In einer alternativen Ausführungsform ist es aber auch
denkbar, dass das Stabelement zumindest abschnitts-
weise Verbreiterungen aufweist. Beim Einwirken des
Stabelementes auf die zweite Abscheideeinheit ergibt
sich ein annähernd linienförmiger Kontakt zwischen dem
Stabelement und dem Filterelement der zweite Absche-
ideeinheit. In der Ausführungsform in welcher das Stab-
element zumindest abschnittsweise Verbreiterungen
aufweist, resultiert beim Einwirken des Stabelementes
auf die zweite Abscheideeinheit ein annähernd recht-
ecksförmiger Kontakt zwischen dem Stabelement und
dem Filterelement der zweiten Abscheideeinheit. Der
Einsatz eines Stabelementes für die Reinigungseinrich-
tung ermöglicht eine dosierbare Übertragung eines Be-
wegungsimpulses von der Reinigungseinrichtung auf die

zweite Abscheideeinheit. Insbesondere ermöglicht ein
Stabelement eine exakte Positionierung des Bewe-
gungsimpulses in Bezug auf das Filterelement der zwei-
ten Abscheideeinheit.
[0012] Bevorzugt ist, dass die Reinigungseinrichtung
ein Netzelement aufweist, wobei das Netzelement auf
die zweite Abscheideeinheit einwirkt. Das Netzelement
weist mindestens ein Agitationselement auf, welches in
Kontakt mit einem Filterelement der zweiten Abscheide-
einheit steht. In einer Ausführungsform in der das Netz-
element eine Vielzahl an Agitationselementen aufweist,
ist es bevorzugt, dass die Agitationselemente sich gleich-
mäßig über eine Grundfläche des Netzelementes vertei-
len. Das Netzelement weist eine Grundfläche auf, die
annähernd einer Grundfläche der zweiten Abscheideein-
heit entspricht. Das Netzelement ist zwischen einer ers-
ten und einer zweiten Position beweglich.
[0013] Die Verwendung eines Netzelementes für die
Reinigungseinrichtung ermöglicht einen flächig ausge-
prägten Kontakt zwischen der Reinigungseinrichtung
und dem Filterelement der zweiten Abscheideeinheit.
Hierdurch wird der Bewegungsimpuls der Reinigungs-
einrichtung annähernd über eine gesamte Grundfläche
des Filterelementes der zweiten Abscheideeinheit über-
tragen. Dies ermöglicht eine optimale Abreinigung der
zweiten Abscheideeinheit von gespeicherten Staub- und
Schmutzpartikeln.
[0014] In einer alternativen Ausführungsform weist der
Saugroboter eine zweite Antriebseinrichtung auf, wobei
die zweite Antriebseinrichtung die Reinigungseinrich-
tung antreibt. Die Antriebseinrichtung weist dabei ein Mo-
torelement und ein Getriebeelement auf, welche dazu
eingerichtet sind die Reinigungseinrichtung anzutreiben.
Eine zweite Antriebseinrichtung ermöglicht dabei einen
unabhängigen Betrieb der Reinigungseinrichtung der
zweiten Abscheideeinheit. Eine Reinigung der zweite
Abscheideeinheit kann dadurch unabhängig von einem
sonstigen Betriebsstatus des Saugroboters erfolgen.
[0015] In einer weiteren alternativen Ausführungsform
ist es bevorzugt, dass die Reinigungseinrichtung durch
die erste Antriebseinrichtung angetrieben wird. Die erste
Antriebseinrichtung ist dazu eingerichtet, den Saugrobo-
ter autonom über die zu reinigende Fläche zu verfahren.
Dabei ist es weiterhin bevorzugt, dass die erste Antriebs-
einrichtung die Reinigungseinrichtung über eine Kopp-
lungseinrichtung antreibt. Die Kopplungseinrichtung
weist dabei mindestens eine Mechanik-Komponente auf,
welche die erste Antriebseinrichtung mit der Reinigungs-
einrichtung verbindet. In einer alternativen Ausführungs-
form ist es aber auch denkbar, dass die Mechanik-Kom-
ponente die Reinigungseinrichtung mit einem Antriebs-
rad des Saugroboters verbindet.
[0016] Die Koppeleinrichtung ermöglicht einen Betrieb
der Reinigungseinrichtung über die Antriebsenergie,
welche die erste Antriebseinrichtung erzeugt. Hierdurch
ist eine gesonderte zweite Antriebseinrichtung für den
Betrieb der Reinigungseinrichtung nicht erforderlich.
Transfer- oder Navigationsfahrten des Saugroboters
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können dadurch für den Reinigungsbetrieb der zweiten
Abscheideeinheit verwendet werden.
[0017] In einer weiteren alternativen Ausführungsform
ist es bevorzugt, dass der Saugroboter eine Schnittstel-
leneinrichtung aufweist, wobei über die Schnittstellen-
einrichtung die Reinigungseinrichtung antreibbar ist. Die
Schnittstelleneinrichtung ist dazu ausgebildet, eine Ver-
bindung mit einem externen Übertragungselement ein-
zugehen, wobei über diese Verbindung die Reinigungs-
einrichtung antreibbar ist. An einer Ladestation des Sau-
groboters ist dabei beispielweise ein Übertragungsele-
ment angeordnet. Dies ermöglicht einen Reinigungsbe-
trieb der zweiten Abscheideeinheit über ein Übertra-
gungselement der Ladestation. Hierdurch ist keine ge-
sonderte Antriebseinrichtung für die Reinigungseinrich-
tung im Saugroboter erforderlich. So kann die
erforderliche Antriebseinrichtung beispielsweise in eine
Ladestation des Saugroboters ausgelagert werden. Zu-
dem kann die Zeit, welche der Saugroboter zur Ladung
seiner Energiespeicher an der Ladestation verbringt ge-
nutzt werden, um die zweite Abscheideeinheit zu reini-
gen.
[0018] Bevorzugt ist zudem ein Verfahren zum Reini-
gen einer zweiten Abscheideeinheit eines Saugroboters
nach einem der vorhergehenden Ansprüche, wobei das
Verfahren die folgenden Schritte aufweist:

Bestimmen eines Sättigungswertes der zweiten Ab-
scheideeineinheit; und

Erzeugen eines Steuerungssignals zur Steuerung
der Reinigungseinrichtung der zweiten Abscheide-
einheit unter Berücksichtigung des gemessenen
Sättigungswertes der zweiten Abscheideeinheit.

[0019] Ein Sättigungswert der zweiten Abscheideein-
heit lässt sich dabei beispielsweise über eine Drucksen-
sorik bestimmen, welche den sich einstellenden Diffe-
renzdruck an der zweiten Abscheideeinheit während des
Reinigungsbetriebes erfasst. Dabei korreliert der sich
einstellende Differenzdruck mit dem Sättigungswert der
zweiten Abscheideeinheit. Ein Reinigungsbetrieb der
zweiten Abscheideeinheit erfolgt dann nur, wenn ein de-
finierbarer Sättigungswert der zweite Abscheideeinheit
überschritten wird. Dadurch lässt sich der Reinigungs-
betrieb der zweiten Abscheideeinheit bedarfsabhängig
gestalten.
[0020] In einer Ausführungsform des Verfahrens ist es
bevorzugt, dass im Schritt des Erzeugens eines Steue-
rungssignals zur Steuerung der Reinigungseinrichtung
der zweiten Abscheideeinheit eine Bewegungsinforma-
tion und/oder Statusinformation des Saugroboters be-
rücksichtigt wird. Hierdurch lässt sich der Reinigungsbe-
trieb der zweiten Abscheideeinheit auf Zustände des
Saugroboters beschränken in denen der Reinigungsbe-
trieb der zweiten Abscheideeinheit keinen negativen
oder störenden Einfluss hat.
[0021] Ein Ausführungsbeispiel der Erfindung ist in

den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend näher beschrieben. Es zeigen:

Figur 1 Seitliche Schnittansicht eines Saugroboters
aus dem Stand der Technik;

Figur 2 Seitliche Schnittansicht eines Saugroboters
mit einer Stab-Reinigungseinrichtung;

Figur 3 Seitliche Schnittansicht eines Saugroboters
mit einer Netz-Reinigungseinrichtung;

Figur 4 Seitliche Schnittansicht eines Saugroboters
mit einer Reinigungseinrichtung, welche
durch eine zweite Antriebseinrichtung ange-
trieben wird;

Figur 5 Seitliche Schnittansicht eines Saugroboters
mit einer Reinigungseinrichtung, welche
durch eine rotatorische Bewegung auf die Ab-
scheideeinheit einwirkt;

Figur 6 Seitliche Schnittansicht eines Saugroboters
auf einer Ladestation, wobei diese über eine
Schnittstelle die Reinigungseinrichtung des
Saugroboters antreibt.

[0022] Figur 1 zeigt die seitliche Schnittansicht eines
Saugroboters 10, wie dieser aus dem Stand der Technik
bekannt ist. Der Saugroboter 10 verfügt an seiner Unter-
seite 34 über mindestens zwei Räder 36 mit denen dieser
autonom über zu reinigenden Bodenflächen fahren kann.
Dabei wird mindestens eines dieser Räder 36 über eine
Antriebseinrichtung (nicht dargestellt in Figur 1) moto-
risch angetrieben. Auf der Seite 34 des Saugroboterge-
häuses, welche der zu reinigenden Bodenfläche zuge-
wandt ist, verfügt der Saugroboter 10 über einen Saug-
mund 38. Über diesen Saugmund 38 ist der Saugroboter
10 in der Lage Staub- und Schmutzpartikel von der Bo-
denfläche aufzunehmen und dadurch diese zu reinigen.
Zur Verstärkung der Reinigungsleistung ist innerhalb des
Saugmundes 38 des Saugroboters 10 eine Borstenwal-
ze 40 angeordnet. Im Reinigungsbetrieb kehrt die Bors-
tenwalze 40 über eine Rotationsbewegung Staub- und
Schmutzpartikel in den Saugmund 38 des Saugroboters
10. Zusätzlich mobilisiert die Borstenwalze 40 Staub- und
Schmutzpartikel, welche sich im Bodenbelag festgesetzt
haben und erleichtert dadurch deren Absaugung.
[0023] Im Gehäuse des Saugroboters 10 ist der Saug-
mund 38 über einen Saugkanal mit einer Staubkassette
16 verbunden. Über diesen Saugkanal 42 gelangen die
eingesaugten und eingekehrten Staub- und Schmutzp-
artikel vom Saugmund 38 in die Staubkassette 16, wo
diese vom Saugluftstrom abgeschieden und gespeichert
werden. Somit fungiert die Staubkassette als erste Ab-
scheideeinheit. Die Abscheidung größerer Staub- und
Schmutzpartikel vom Saugluftstrom in der Staubkassette
16 erfolgt dabei primär über die Schwerkraft. Am Auslass
der Feinstaubkassette 16, wo der vom Saugroboter 10
erzeugte Saugluftstrom aus dieser austritt, ist eine zweite
Abscheideeinheit 18 angeordnet. Durch die zweite Ab-
scheideeinheit 18 werden solche Staub- und Schmutz-
partikel vom Saugluftstrom abgeschieden, welche von
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der ersten Abscheideeinheit 16 nicht abgeschieden wur-
den. Hierbei handelt es sich primär um besonders feine
und leichte Staub- und Schmutzpartikel. Die zweite Ab-
scheideeinheit 18 wird durch ein mehrstufiges Filterele-
ment 22 gebildet, welches sich aus einem Vorfilter 44,
einem Hauptfilter 46 und einem Nachfilter 48 zusammen-
setzt. Dabei besteht der Vorfilter 44 beispielsweise aus
einer Schaumstofflage, der Hauptfilter 46 aus einem plis-
sierten Filtermaterial und der Nachfilter 48 aus einem
Feinstaubfiltermaterial. Saugluftstromabwärts der zwei-
ten Abscheideeinheit 18 durchströmt der gereinigte
Saugluftstrom anschließend das Gebläse des Saugro-
boters (nicht dargestellt in Figur 1) bevor dieser als Abluft
aus dem Gehäuse des Saugroboters 10 herausgeblasen
wird.
[0024] Figur 2 zeigt eine seitliche Schnittansicht eines
Saugroboters 10 mit einer Stab-Reinigungseinrichtung
20 an der zweiten Abscheideeinheit 18. Die Reinigungs-
einrichtung 20 verfügt dabei über zwei Stabelemente 24,
welche sich im Eingriff mit dem Vorfilter 44 und dem
Hauptfilter 46 des Filterelements 22 befinden. Die Stab-
elemente 24 führen dabei eine translatorische Bewe-
gung im und am Filterelement 22 aus, welche festgesetz-
te Staub und Schmutzpartikel aus dem Filterelement 22
löst. Dies bewirkt eine Reinigung des Filterelements 22
und verlängert dessen Standzeit für den Reinigungsbe-
trieb im signifikanten Umfang. Angetrieben werden die
Stabelemente 24 der Reinigungseinrichtung 20 dabei
über eine Nockenwelle 50, welche über eine Kopplungs-
einrichtung 30 mit der Antriebseinrichtung 12 des Sau-
groboters 10 verbunden ist. Die Nockenwelle 50 wandelt
die Rotationsbewegung der Antriebseinrichtung 12 in ei-
ne Translationsbewegung der Stabelemente 24. Auf die-
se Weise wird die Antriebseinrichtung 12 zusätzlich auch
zum Betrieb der Reinigungseinrichtung 22 genutzt.
[0025] Figur 3 zeigt eine seitliche Schnittansicht eines
Saugroboters 10 mit einer Netz-Reinigungseinrichtung
20. Auch hier fungiert als zweite Abscheideeinheit 18 ein
dreistufiges Filterelement 22. Dabei ist in diesem ein Net-
zelement 26 angeordnet, welches über eine Nockenwel-
le 50 in eine translatorische Bewegung versetzt werden
kann. In Folge dieser Bewegung überträgt die Netz-Rei-
nigungseinrichtung 20 eine Rüttelbewegung auf das Fil-
terelement 22. Festgesetzte Staub- und Schmutzpartikel
im Filtermaterial des Filterelements 22 werden hierdurch
gelöst. Der Antrieb der Nockenwelle 50 erfolgt dabei über
eine Kopplungseinrichtung 30, welche mit der Antriebs-
einrichtung 12 des Saugroboters 10 verbindbar ist. Diese
erlaubt einen kontinuierlichen oder partiellen Betrieb der
Reinigungseinrichtung 20 während der Saugroboter 10
autonom über eine Bodenfläche fährt.
[0026] Figur 4 zeigt eine seitliche Schnittansicht eines
Saugroboters 10 mit einer Reinigungseinrichtung 20,
welche durch eine zweite Antriebseinrichtung 28 ange-
trieben wird. Dabei ist unterhalb der zweiten Abscheide-
einheit 18 eine zweite separate Antriebseinrichtung 28
angeordnet. Diese zweite Antriebseinrichtung 28 dient
ausschließlich zum Antrieb der Reinigungseinrichtung

20. Zusätzlich verfügt der Saugroboter 10 über eine erste
Antriebseinrichtung 12, welche eine Fortbewegung des
Saugroboters 10 über Bodenflächen ermöglicht. Die
zweite Antriebseinrichtung 28 treibt dabei ein Stabele-
ment 24 an, welches innerhalb des Filterelements 22 an-
geordnet ist, welches als zweite Abscheideeinheit 18 fun-
giert. Infolge der zweiten Antriebseinrichtung 28 führt das
Stabelement 24 eine translatorische Bewegung aus, wel-
che Bewegungsenergie auf das Filterelement 22 über-
trägt. Hierdurch werden im Filtermaterial des Filterele-
mentes 22 gespeicherte Staub- und Schmutzpartikel mo-
bilisiert und gelöst. Zwischen der zweiten Antriebsein-
richtung 28 und dem Stabelement 24 ist ein Schwungrad
52 angeordnet, welches die von der Antriebseinrichtung
28 erzeugte Rotationsbewegung in eine Translationsbe-
wegung des Stabelementes 24 wandelt.
[0027] Figur 5 zeigt eine seitliche Schnittansicht eines
Saugroboters 10 mit einer Reinigungseinrichtung 20,
welche durch eine zweite Antriebseinrichtung 28 ange-
trieben wird. Die zweite Antriebseinrichtung 28 ist dabei
seitlich neben der zweiten Abscheideeinheit 18 angeord-
net und treibt ein Stabelement 24 an, welches innerhalb
der zweiten Abscheideeinheit 18 angeordnet ist. Dabei
fungiert ein Filterelement 22 als zweite Abscheideeinheit
18. Das Stabelement 24 ist dabei axial entlang der Quer-
achse des Filterelements 22 angeordnet. Am Stabele-
ment 24 selbst sind Mobilisationselemente 54 angeord-
net, welche sich ausgehend vom Stabelement 24 radial
nach außen erstrecken. Die Mobilisationselemente 54
erstrecken sich annähernd über die gesamte Länge des
Stabelementes 24, welches innerhalb des Filterelemen-
tes 22 angeordnet ist. Dabei befinden sich die Mobilisa-
tionselemente 54 im Eingriff mit dem Filtermaterial des
Filterelements 22. Wird das Stabelement 24 durch die
zweite Antriebseinrichtung 28 in eine Rotationsbewe-
gung versetzt, übertragen die Mobilisationselemente 54
diesen Bewegungsimpuls auf das Filtermaterial. Infolge
dieses Bewegungsimpulses werden im Filtermaterial ge-
speicherte Staub- und Schmutzpartikel aus diesem ge-
löst.
[0028] Figur 6 zeigt eine seitliche Schnittansicht eines
Saugroboters 10 auf einer Ladestation 56. Die Ladesta-
tion 56 ist so ausgebildet, dass sie autonom vom Sau-
groboter 10 befahren werden kann. Zudem ist die La-
destation 56 so ausgebildet, dass sich der Saugroboter
10 beim Befahren der Ladestation 56 autonom zu dieser
ausrichtet. Hierdurch erfolgt unter anderem eine elektri-
sche Kontaktierung zwischen der Ladestation 56 und
dem Saugroboter 10, welche einen Ladevorgang der En-
ergiespeicher (nicht dargestellt in Figur 6) des Saugro-
boters 10 über die Ladestation 56 erlaubt. Zusätzlich bil-
det die Ladestation 56 einen Saugkanal 58 aus, welcher
mindestens eine Saugmundschnittstelle 60 ausbildet.
Diese Saugmundschnittstelle 60 bildet eine weitestge-
hend fluiddichte Verbindung zum Saugmund 38 des Sau-
groboters 10, wenn sich dieser auf der Ladestation 56
befindet. Dies ermöglicht ein Aussagen der Staubkas-
sette 16 des Saugroboter 10 über dessen Saugmundes
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38 mittels eines Saugluftstromes, welcher durch ein ex-
ternes Gebläse erzeugt wird. Das externe Gebläse ist
dabei innerhalb der Ladestation 56 angeordnet oder in-
nerhalb eines weiteren Staubsaugers, welcher in fluid-
dichter Verbindung mit dem Saugkanal 58 der Ladesta-
tion 56 gebracht wird.
[0029] Darüber hinaus weist die Ladestation 56 eine
Antriebseinrichtung 62 für eine Reinigungseinrichtung 20
der zweiten Abscheideeinheit 18 des Saugroboters 10
auf. Diese Antriebseinrichtung 62 ist mit einer Achse 64
verbunden, welche eine Schnittstelle 66 aufweist. Wenn
der Saugroboter 10 auf der Ladestation 56 angeordnet
ist, taucht diese Achse 64 mitsamt der Schnittstelle 66
in das Gehäuse des Saugroboters 10 ein und stellt eine
Verbindung mit einer Achse 68 der Reinigungseinrich-
tung 20 der zweiten Abscheideeinheit 18 her. Als Reini-
gungseinrichtung 20 fungiert hierbei ein Netzelement 26,
welches innerhalb der zweiten Abscheideeinheit 18 an-
geordnet ist. Die von der Antriebseinrichtung 62 in der
Ladestation 56 erzeugte Bewegung wird über die Schnitt-
stelle 66 der Achse 64 auf die Achse 68 der Reinigungs-
einrichtung 20 übertragen. Hierdurch wird das Netzele-
ment 26 der Reinigungseinrichtung 20 in eine translato-
rische Bewegung versetzt, welche eine Reinigung der
zweiten Abscheideeinheit 18 von Staub- und Schmutz-
partikeln bewirkt.
[0030] In einer weiteren nicht dargestellten Ausfüh-
rungsform wäre es denkbar, ein Reinigungselement vor-
zusehen, welches ortsfest innerhalb des Saugroboters
angeordnet ist. Zur Abreinigung der zweite Abscheide-
einheit führt diese eine Bewegung relativ zum Reini-
gungselement aus.

Bezugszeichenliste

[0031]

10 Saugroboter

12 erste Antriebseinrichtung

14 Gebläseeinheit

16 erste Abscheideeinheit

18 zweite Abscheideeinheit

20 Reinigungseinrichtung

22 Filterelement

24 Stabelement

26 Netzelement

28 zweite Antriebseinrichtung

30 Kopplungseinrichtung

32 Schnittstelleneinrichtung

34 Unterseite Saugroboter

36 Räder

38 Saugmund

40 Borstenwalze

42 Saugkanal

44 Vorfilter

46 Hauptfilter

48 Nachfilter

50 Nockenwelle

52 Schwungrad

54 Mobilisationselemente

56 Ladestation

58 Saugkanal der Ladestation

60 Saugmundschnittstelle

62 Antriebseinrichtung Ladestation

64 Achse

66 Schnittstelle

68 Achse Reinigungseinrichtung

Patentansprüche

1. Saugroboter (10) zum autonomen Reinigen von Bo-
denflächen, wobei der Saugroboter eine erste An-
triebseinrichtung (12) zum Verfahren über Bodenflä-
chen aufweist, wobei der Saugroboter (10) eine Ge-
bläseeinheit (14) zum Erzeugen eines Saugluft-
stroms aufweist, wobei der Saugroboter (10) eine
erste Abscheideeinheit (16) zum Abscheiden von
Partikeln aus dem Saugluftstrom aufweist, wobei der
Saugroboter (10) eine zweite Abscheideeinheit (18)
zum Abscheiden von Partikeln aus dem Saugluft-
strom aufweist, wobei die zweite Abscheideeinheit
(18) saugluftstromabwärts der ersten Abscheideein-
heit (16) angeordnet ist,
dadurch gekennzeichnet,
dass an der zweiten Abscheideeinheit (18) eine Rei-
nigungseinrichtung (20) angeordnet ist, wobei die
Reinigungseinrichtung (20) die zweite Abscheide-
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einheit (18) von abgeschiedenen Partikeln reinigt.

2. Saugroboter (10) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die zweite Abscheideeinheit (18) ein Filterele-
ment (20), insbesondere ein mehrstufiges Filterele-
ment aufweist.

3. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) durch eine
translatorische Bewegung auf die zweite Abschei-
deeinheit (18) einwirkt.

4. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche;
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) durch eine ro-
tatorische Bewegung auf die zweite Abscheideein-
heit (18) einwirkt.

5. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) ein Stabele-
ment (24) aufweist, wobei das Stabelement (24) auf
die zweite Abscheideeinheit (18) einwirkt.

6. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) ein
Netzelement_(26) aufweist, wobei das Netzelement
(26) auf die zweite Abscheideeinheit (18) einwirkt.

7. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Saugroboter (10) eine zweite Antriebsein-
richtung (28) aufweist, wobei die zweite Antriebsein-
richtung (28) die Reinigungseinrichtung (20) an-
treibt.

8. Saugroboter (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) durch die erste
Antriebseinrichtung (12) angetrieben wird.

9. Saugroboter (10) nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die erste Antriebseinrichtung (12) die Reini-
gungseinrichtung (20) über eine Kopplungseinrich-
tung (30) antreibt.

10. Saugroboter (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Saugroboter (10) eine Schnittstellenein-

richtung (32) aufweist, wobei über die Schnittstellen-
einrichtung (32) die Reinigungseinrichtung (20) an-
treibar ist.

11. Verfahren zum Reinigen einer zweiten Abscheide-
einheit (18) eines Saugroboters (10) nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, wobei das Verfahren
die folgenden Schritte aufweist:

Messen eines Sättigungswertes der zweiten Ab-
scheideeinheit (18); und
Erzeugen eines Steuerungssignals zur Steue-
rung der Reinigungseinrichtung (20) der zweiten
Abscheideeinheit (18) unter Berücksichtigung
des gemessenen Sättigungswertes der zweiten
Abscheideeinheit (18).

12. Verfahren gemäß Anspruch 11
dadurch gekennzeichnet,
dass im Schritt des Erzeugens eines Steuerungssi-
gnals zur Steuerung der Reinigungseinrichtung (20)
der zweiten Abscheideeinheit (18) eine Bewegungs-
information und/oder Statusinformation des Saugro-
boters (10) berücksichtigt wird.

Geänderte Patentansprüche gemäss Regel 137(2)
EPÜ.

1. Saugroboter (10) zum autonomen Reinigen von Bo-
denflächen, wobei der Saugroboter eine erste An-
triebseinrichtung (12) zum Verfahren über Bodenflä-
chen aufweist, wobei der Saugroboter (10) eine Ge-
bläseeinheit zum Erzeugen eines Saugluftstroms
aufweist, wobei der Saugroboter (10) eine erste Ab-
scheideeinheit (16) zum Abscheiden von Partikeln
aus dem Saugluftstrom aufweist, wobei der Saugro-
boter (10) eine zweite Abscheideeinheit (18) zum
Abscheiden von Partikeln aus dem Saugluftstrom
aufweist, wobei die zweite Abscheideeinheit (18)
saugluftstromabwärts der ersten Abscheideeinheit
(16) angeordnet ist,
dadurch gekennzeichnet, wobei an der zweiten
Abscheideeinheit (18) eine Reinigungseinrichtung
(20) angeordnet ist, wobei die Reinigungseinrich-
tung (20) die zweite Abscheideeinheit (18) von ab-
geschiedenen Partikeln reinigt,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) ein Netzele-
ment (26) aufweist, wobei das Netzelement (26) auf
die zweite Abscheideeinheit (18) einwirkt.

2. Saugroboter (10) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die zweite Abscheideeinheit (18) ein Filterele-
ment (20), insbesondere ein mehrstufiges Filterele-
ment aufweist.
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3. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) durch eine
translatorische Bewegung auf die zweite Abschei-
deeinheit (18) einwirkt.

4. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche;
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) durch eine ro-
tatorische Bewegung auf die zweite Abscheideein-
heit (18) einwirkt.

5. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) ein Stabele-
ment (24) aufweist, wobei das Stabelement (24) auf
die zweite Abscheideeinheit (18) einwirkt.

6. Saugroboter (10) nach einem der vorgehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Saugroboter (10) eine zweite Antriebsein-
richtung (28) aufweist, wobei die zweite Antriebsein-
richtung (28) die Reinigungseinrichtung (20) an-
treibt.

7. Saugroboter (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (20) durch die erste
Antriebseinrichtung (12) angetrieben wird.

8. Saugroboter (10) nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet,
dass die erste Antriebseinrichtung (12) die Reini-
gungseinrichtung (20) über eine Kopplungseinrich-
tung (30) antreibt.

9. Saugroboter (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Saugroboter (10) eine Schnittstellenein-
richtung (32) aufweist, wobei über die Schnittstellen-
einrichtung die Reinigungseinrichtung (20) antreibar
ist.

10. Verfahren zum Reinigen einer zweiten Abscheide-
einheit (18) eines Saugroboters (10) nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, wobei das Verfahren
die folgenden Schritte aufweist:

Messen eines Sättigungswertes der zweiten Ab-
scheideeinheit (18); und
Erzeugen eines Steuerungssignals zur Steue-
rung der Reinigungseinrichtung (20) der zweiten
Abscheideeinheit (18) unter Berücksichtigung
des gemessenen Sättigungswertes der zweiten

Abscheideeinheit (18).

11. Verfahren gemäß Anspruch 10
dadurch gekennzeichnet,
dass im Schritt des Erzeugens eines Steuerungssi-
gnals zur Steuerung der Reinigungseinrichtung (20)
der zweiten Abscheideeinheit (18) eine Bewegungs-
information und/oder Statusinformation des Saugro-
boters (10) berücksichtigt wird.
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