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Robot de nettoyage autonome équipé d'un dispositif de nettoyage humide.

Le robot de nettoyage autonome comporte un corps
principal (3) ; une unité d’aspiration (14) comprenant un mo-
teur d’aspiration (15) ; un dispositif de nettoyage humide si-
tué dans une partie arriere (3.2) du corps principal (3) ; une
batterie d’alimentation (21) et deux roues motrices (11).
L'unité d’aspiration (14) et la batterie d’alimentation (21)
sont disposées de part et d’autre du plan longitudinal mé-
dian (P1) du corps principal (3) et dans la partie arriere du
corps principal (3). Un premier axe (B1) passant par le
centre de gravité (G1) de la batterie d’alimentation (21) et le
centre géométrique (C) du corps principal (3) est incliné par
rapport au plan longitudinal median (P1) d’un premier angle
d’inclinaison (a1), et un deuxiéme axe (B2) passant par le
centre de gravité (G2) de 'unité d’aspiration (14) et le centre
géométrique (C) du corps principal (3) est incline par rapport
au plan longitudinal médian (P1) d’'un deuxiéme angle d’'in-
clinaison (a2).

Figure 8




Description

Titre de l'invention : Robot de nettoyage autonome équipé d’un
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dispositif de nettoyage humide

Domaine technique

La présente invention se rapporte au domaine des aspirateurs robots pouvant se
déplacer de maniere autonome sur une surface a nettoyer et permettant d’aspirer des
poussieres et des déchets présents sur la surface a nettoyer, qui peut par exemple Etre
du carrelage, du parquet, du stratifi¢, de la moquette ou un tapis, et éventuellement de

laver la surface a nettoyer simultanément a une opération d’aspiration.

Etat de la technique

Les robots de nettoyage autonomes sont devenus d’un usage commun de nos jours,
ceux-ci permettant de nettoyer des surfaces compléetes d’une habitation sans aucune as-
sistance de I’utilisateur des 1’instant ou ces surfaces sont planes, ¢’est-a-dire sur un
méme niveau. IlIs offrent ainsi un gain de temps considérable aux utilisateurs pour
pratiquer d’autres activités.

Un robot de nettoyage autonome comprend de fagon connue :

- un corps principal comportant une face inférieure configurée pour €tre orientée vers
une surface a nettoyer et une bouche d’aspiration débouchant dans la face inférieure du
corps principal, le corps principal délimitant une chambre d’aspiration reliée flui-
diquement a la bouche d’aspiration,

- deux roues motrices configurées pour rouler sur la surface a nettoyer et montées
mobiles en rotation sur le corps principal respectivement autour de deux axes de
rotation qui sont sensiblement paralleles,

- une brosse de nettoyage rotative logée dans la chambre d’aspiration et montée
mobile en rotation autour d’un axe de rotation de brosse,

- une unité d’aspiration qui est logée au moins en partie dans le corps principal et qui
est configurée pour générer un flux d’air a travers la bouche d’aspiration,

- un dispositif de collecte de déchets comprenant un récipient de collecte de déchets
situé en amont de I'unité d’aspiration et configuré pour étre traversé par le flux d’air
généré par I’unité d’aspiration et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air,

- un dispositif de nettoyage humide situé dans une partie arricre du corps principal, et

- une batterie d’alimentation configurée pour alimenter électriquement le robot de
nettoyage autonome.

La force d’appui exercée sur le sol a nettoyer par le dispositif de nettoyage humide
d’un tel robot de nettoyage autonome peut s’avérer insuffisante pour assurer un

nettoyage efficace, en particulier lorsqu’une partie importante de 1la masse du robot de



nettoyage autonome est directement reprise par les roues motrices.
[0012]  Pour pallier un tel inconvénient, il pourrait étre envisagé de disposer certains des

composants lourds du robot de nettoyage autonome dans une partie arriere du corps
principal, de manicre a augmenter les forces d’appui exercées par le dispositif de
nettoyage humide sur la surface a nettoyer.

[0013]  Toutefois, une telle configuration du robot de nettoyage autonome est susceptible
d’induire un déséquilibre de la répartition des masses au sein du robot de nettoyage
humide, ce qui est susceptible de nuire au guidage du robot de nettoyage humide lors
de ses déplacements et €galement d’induire une qualit€ de nettoyage non uniforme de
part et d’autre du plan longitudnal médian du corps principal.

Résumé de l'invention

[0014] La présente invention vise a remédier a ces inconvénients.

[0015]  Le probleme technique a la base de I’'invention consiste notamment a fournir un
robot de nettoyage autonome qui soit de structure simple, économique et compacte,
tout en présentant des performances de nettoyage €levées.

[0016] A ceteffet, I'invention a pour objet un robot de nettoyage autonome comprenant :

[0017] - un corps principal comportant une face inférieure configurée pour étre orientée vers
une surface a nettoyer et une bouche d’aspiration débouchant dans la face inférieure du
corps principal, le corps principal délimitant une chambre d’aspiration reliée flui-
diquement a la bouche d’aspiration,

[0018] - une unité d’aspiration qui est logée au moins en partie dans le corps principal,
I’unité d’aspiration comprenant un moteur d’aspiration ayant un axe de moteur et un
ventilateur qui est couplé au moteur d’aspiration et qui est configuré pour générer un
flux d’air a travers la bouche d’aspiration,

[0019] - undispositif de collecte de déchets comprenant un récipient de collecte de déchets
situé en amont de I'unité d’aspiration et configuré pour étre traversé par le flux d’air
généré par I’unité d’aspiration et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air,

[0020] - un dispositif de nettoyage humide situé dans une partie arriere du corps principal,

[0021] - une batterie d’alimentation configurée pour alimenter électriquement le robot de
nettoyage autonome,

[0022] - deux roues motrices configurées pour rouler sur la surface a nettoyer et montées
mobiles en rotation sur le corps principal respectivement autour de deux axes de
rotation qui sont sensiblement paralleles.

[0023]  L’unité d’aspiration et la batterie d’alimentation sont disposées de part et d’autre
d’un plan longitudinal médian du corps principal et sont situées dans la partie arriere
du corps principal, un premier axe passant par le centre de gravité de la batterie

d’alimentation et un centre géométrique du corps principal, qui est sensiblement situé
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dans le plan longitudinal médian du corps principal, est incliné par rapport au plan lon-
gitudinal médian du corps principal d’un premier angle d’inclinaison, et un deuxi¢me
axe passant par le centre de gravité de 1’unité d’aspiration et le centre géométrique du
corps principal est incliné par rapport au plan longitudinal médian du corps principal
d’un deuxi¢me angle d’inclinaison, les premier et deuxieme axes définissant un angle
d’écartement inférieur a 130°, avantageusement compris entre 40° et 110°, et par
exemple entre 90° et 110°.

Une telle disposition de 1’unité d’aspiration et de la batterie d’alimentation, a savoir
de part et d’autre du plan longitudinal médian du corps principal et avec un tel angle
d’écartement, permet de mieux répartir les masses du robot de nettoyage autonome et
donc d’équilibrer les forces d’appui exercées par le dispositif de nettoyage humide sur
la surface a nettoyer.

De plus, le fait que 1’'unité d’aspiration et la batterie d’alimentation soient disposées
dans une partie arriere du corps principal permet de reculer le centre de gravité de
I’ aspirateur, et donc d’augmenter les frottements du dispositif de nettoyage humide sur
la surface a nettoyer.

Ainsi, la disposition spécifique de I’unité d’aspiration et de la batterie d’alimentation
confere des performances de nettoyage améliorées au robot de nettoyage autonome.

Le robot de nettoyage autonome objet de la présente invention est congu, comme la
majorité des robots de nettoyage autonome, pour nettoyer efficacement les sols
lorsqu’il se déplace selon une direction de déplacement parallele a 1’axe longitudinal
du robot de nettoyage autonome et selon un sens de déplacement prédéterminé. La
direction de déplacement parallele a 1’axe longitudinal du robot de nettoyage autonome
et le sens de déplacement prédéterminé définissent une direction de déplacement
principale du robot de nettoyage autonome objet de la présente invention. Ainsi, une
partie avant ou une partie arricre du corps principal du robot de nettoyage autonome est
identifiée par rapport a la direction de déplacement principale du robot de nettoyage
autonome.

Le robot de nettoyage autonome peut en outre présenter une ou plusieurs des caracté-
ristiques suivantes, prises seules ou en combinaison.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le centre de gravité d’un ensemble
formé par I’unité d’aspiration et la batterie d’alimentation est sensiblement situé sur le
plan longitudinal médian du corps principal. Une telle disposition de 1’ unité
d’aspiration et de la batterie d’alimentation participe a une meilleure répartition des
masses au sein du robot de nettoyage autonome, ce qui d’une part assure un meilleur
équilibrage des forces d’appui exercées par le dispositif de nettoyage humide sur la
surface a nettoyer et d’autre part assure un meilleur guidage du robot de nettoyage

autonome lors de ses déplacements.
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Dans le présent document, « sensiblement situ€ sur » signifie « situé sur » ou « situé
a une distance inférieure a 1 cm de ».

Selon un mode de réalisation de 1’invention, chacun des premier et deuxieme angles
d’inclinaison est compris entre 20 et 55°. Une telle disposition de I’unité d’aspiration et
de la batterie d’alimentation participe ¢galement a une meilleure répartition des masses
du robot de nettoyage autonome

Selon un mode de réalisation de 1’invention, une valeur absolue de la différence entre
les premier et deuxieme angles d’inclinaison est inférieure ou égale a 10°, et par
exemple inférieure ou égale a 5°

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le deuxieme angle d’inclinaison est sen-
siblement €égal au premier angle d’inclinaison.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le centre géométrique du corps principal
est dispos€ entre les roues motrices.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le centre géométrique du corps principal
est sensiblement situé sur I’intersection du plan longitudinal médian du corps principal
et d’un plan vertical contenant les axes de rotations des roues motrices.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’unité d’aspiration et la batterie
d’alimentation sont disposées sensiblement de manicre symétrique par rapport au plan
longitudinal médian du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le deuxiéme axe est contenu dans un
plan vertical médian de la batterie d’alimentation.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le deuxiéme axe est contenu dans un
plan vertical contenant I’axe de moteur du moteur d’aspiration.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’unité d’aspiration et la batterie
d’alimentation sont situées a 1’arriere des axes de rotation des deux roues motrices, et
par exemple en majorité a I’arriere des deux roues motrices. Une telle disposition de
I’unité d’aspiration et de la batterie d’alimentation permet d’augmenter les frottements
du dispositif de nettoyage humide sur la surface a nettoyer, du fait du poids exercé par
le corps principal sur le dispositif de nettoyage humide. Ainsi, une telle disposition de
I’unité d’aspiration et de la batterie d’alimentation augmente I’efficacité de grattage du
dispositif de nettoyage humide sur le sol et donc la qualité de nettoyage du robot de
nettoyage autonome.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de nettoyage humide
comporte deux supports de serpillere qui sont chacun montés sur le corps principal, et
deux serpilleres montées de manicre amovible respectivement sur les deux supports de
serpillere et configurées pour étre en contact avec la surface a nettoyer, la batterie
d’alimentation étant située au moins en partie au-dessus de 1’un des supports de

serpillere et ’unité d’aspiration étant située au moins en partie au-dessus de I’autre des
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supports de serpillere. Une telle disposition de I’unité d’aspiration et de la batterie
d’alimentation permet d’augmenter encore les frottements du dispositif de nettoyage
humide sur la surface a nettoyer, et donc d’augmenter encore la qualité de nettoyage du
robot de nettoyage autonome.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome est
configuré de telle sorte que, lorsque le robot de nettoyage autonome repose sur une
surface a nettoyer, une partie arriere du robot de nettoyage autonome repose sur ladite
surface a nettoyer directement par les deux serpilleres. Une telle configuration du robot
de nettoyage autonome permet aux serpilleres de reprendre directement au moins une
partie de la masse du robot de nettoyage autonome, et donc d’augmenter encore la
force d’appui exercer par chacune des serpilleres sur le sol a nettoyer. Ainsi, une telle
configuration du robot de nettoyage autonome permet d’améliorer encore la qualité de
nettoyage du robot de nettoyage autonome.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le centre de gravité de la batterie
d’alimentation est situ¢ au-dessus de 1’un des supports de serpillere, et le centre de
gravité de 1’unité d’aspiration est situ€e au-dessus de 1’autre des supports de serpillere.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la batterie d’alimentation est en-
ticrement située au-dessus de 1’un des supports de serpillere, et ’unité d’aspiration est
enticrement située au-dessus de 1’autre des supports de serpillere.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome
comporte un réservoir de liquide de nettoyage. De fagon avantageuse, le réservoir de
liquide de nettoyage est disposé entre les roues motrices. Ainsi, la variation du niveau
de remplissage du réservoir de liquide de nettoyage n’est pas susceptible de dés-
équilibrer la répartition des masses au sein du robot de nettoyage humide.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de nettoyage humide
comporte au moins un orifice de sortie de liquide qui est configuré pour étre reli¢ flui-
diquement au réservoir de liquide de nettoyage et qui est configuré pour alimenter en
liquide de nettoyage les serpilleres montées sur les supports de serpillere.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le récipient de collecte de déchets est
situ€ au moins en partie entre les roues motrices.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la batterie d’alimentation comporte des
cellules de batterie qui sont de forme globalement cylindrique et qui présentent des
axes de cellule qui sont sensiblement paralleles entre eux.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le plan vertical médian de la batterie
d’alimentation s’étend sensiblement perpendiculairement aux axes de cellule des
cellules de batterie.

Selon un autre mode de réalisation de 1’invention, le plan vertical médian de la

batterie d’alimentation s’étend sensiblement parallelement aux axes de cellule des



[0050]

[0051]

[0052]

[0053]

[0054]

[0055]

[0056]

[0057]

[0058]

[0059]

[0060]

[0061]

[0062]

cellules de batterie.
Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome

comporte un canal de liaison reliant fluidiquement la chambre d’aspiration au récipient
de collecte de déchets.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le canal de liaison présente une forme
globalement cylindrique et est configuré pour s’étendre sensiblement verticalement
lorsque le robot de nettoyage autonome repose sur une surface horizontale.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le canal de liaison présente une section
circulaire ou oblongue.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le canal de liaison débouche dans une
partie arriere de la chambre d’aspiration. Une telle disposition du canal de liaison
favorise encore le guidage des déchets aspirés vers le récipient de collecte de déchets.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le plan longitudinal médian du corps
principal est sécant avec le canal de liaison.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le corps principal comporte un bord
arriere qui est courbé et qui présente, vu de dessus sous une orientation sensiblement
verticale, une forme en arc de cercle. De fagon avantageuse, le bord arricre présente un
rayon de courbure dont le centre correspond au centre géométrique du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le corps principal présente, vu de dessus
sous une orientation sensiblement verticale, une forme générale de D.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif de collecte de déchets est
monté de maniere amovible sur le corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la bouche d’aspiration est prévue dans
une partie avant du corps principal.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le robot de nettoyage autonome
comporte une brosse de nettoyage rotative logée dans la chambre d’aspiration et
montée mobile en rotation autour d’un axe de rotation de brosse.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’axe de rotation de brosse s’étend trans-
versalement, et par exemple perpendiculairement, a la direction de déplacement
principale du robot de nettoyage autonome.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la bouche d’aspiration présente une
forme allongée et s’étend selon une direction d’extension qui est transversale, et par
exemple perpendiculaire, a la direction de déplacement principale du robot de

nettoyage autonome.
Breve description des figures

On comprendra mieux les buts, aspects et avantages de la présente invention, d'apres

la description donnée ci-aprés d’un mode de réalisation de l'invention présenté a titre
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d'exemple non limitatif, en se référant aux dessins annexés dans lesquels :
La [Fig.1] est une vue en perspective de dessus d’un robot de nettoyage autonome

selon I’invention.

La [Fig.2] est une vue en perspective de dessous du robot de nettoyage autonome de
la [Fig.1].

La [Fig.3] est une vue partielle en perspective de dessous du robot de nettoyage
autonome de la [Fig.1].

La [Fig.4] est une vue de dessous du robot de nettoyage autonome de la [Fig.1].

La [Fig.5] est une vue de coté du robot de nettoyage autonome de la [Fig.1].

La [Fig.6] est une vue en coupe longitudinale du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1].

La [Fig.7] est une vue de dessus du robot de nettoyage autonome de la [Fig.1].

La [Fig.8] est une vue partielle de dessus du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1].

La [Fig.9] est vue en perspective de dessus du robot de nettoyage autonome de la
[Fig.1] montrant le dispositif de nettoyage humide retiré du corps principal.
Description détaillée

Seuls les éléments nécessaires a la compréhension de I'invention sont représentés.
Pour faciliter la lecture des dessins, les mémes ¢léments portent les mémes références
d'une figure a l'autre.

On notera que dans ce document, les termes « horizontal », « vertical », « inférieur »,
« supérieur », « haut », « dessous » employés pour décrire le robot de nettoyage
autonome ou le corps principal font références au robot de nettoyage autonome en
situation d’usage lorsqu'il repose par ses roues sur un sol a nettoyer qui est plat et ho-
rizontal.

Dans le présent document, on entend par « plan longitudinal médian », un plan
vertical qui est parallele a la direction de déplacement principale et qui divise le corps
principal en deux parties sensiblement égales.

Les figures 1 a 9 représentent un robot de nettoyage autonome 2, et plus particu-
lierement un aspirateur robot, configuré pour se déplacer de maniére autonome sur une
surface a nettoyer.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend un corps principal 3 comportant une
face inférieure 4 qui est configurée pour €tre orientée vers la surface a nettoyer, et une
bouche d’aspiration 5 qui est prévue dans une partie avant 3.1 du corps principal 3 et
qui débouche dans la face inférieure 4 du corps principal 3. De fagon avantageuse, la
bouche d’aspiration 5 est allongée et s’€tend selon une direction d’extension qui est

perpendiculaire a une direction de déplacement principale D du robot de nettoyage
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autonome 2.

Comme montré sur la [Fig.6], le corps principal 3 délimite une chambre d’aspiration
6 qui débouche dans la face inférieure 4 du corps principal 3 via la bouche d’aspiration
5.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le corps principal 3 présente,
vu de dessus sous une orientation sensiblement verticale, une forme générale de D, et
comporte un bord arriere qui est courbé et qui présente, vu de dessus sous une
orientation sensiblement verticale, une forme en arc de cercle. Cependant, le corps
principal 3 pourrait présenter une toute autre forme, et par exemple présenter une
forme générale circulaire ou rectangulaire. De fagon avantageuse, le bord arriere du
corps principal 3 présente un rayon de courbure dont le centre correspond au centre
géométrique C du corps principal 3.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend de plus une brosse de nettoyage rotative
7 logée dans la chambre d’aspiration 6 et montée mobile en rotation autour d’un axe de
rotation de brosse Al qui s’étend transversalement, et plus particulicrement perpendi-
culairement, a la direction de déplacement principale D. De facon avantageuse, 1’axe
de rotation de brosse A1 est sensiblement horizontal lorsque le robot de nettoyage
autonome 2 repose sur une surface horizontale.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, la brosse de nettoyage rotative
7 comporte un corps de brosse 8 qui présente un axe longitudinal central et qui est
configuré pour €tre entrainé en rotation selon un sens de rotation prédéterminé, et
autour de I’axe de rotation de brosse Al. De fagcon avantageuse, 1’axe de rotation de
brosse Al est coaxial avec I’axe longitudinal central du corps de brosse 8.

La brosse de nettoyage rotative 7 comporte en outre une ou plusieurs rangée(s) de
poils 9, par exemple deux rangées de poils, prévue(s) sur une surface pé€riphérique
externe du corps de brosse 8 et s’étendant sur au moins une partie de la longueur du
corps de brosse 8. Selon une variante de réalisation de 1’invention, la brosse de
nettoyage rotative 7 pourrait comporter en outre, ou a la place des rangées de poils 9,
une ou plusieurs lamelle(s) de nettoyage, par exemple élastiquement déformable(s) ou
rigide(s), prévue(s) sur la surface périphérique externe du corps de brosse 8.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend également un mécanisme
d’entrainement (non visible sur les figures) qui est configuré pour entrainer en rotation
le corps de brosse 8§ autour de I’axe de rotation de brosse Al.

Comme montré plus particulierement sur les figures 2 a 4, le robot de nettoyage
autonome 2 comprend deux roues motrices 11 qui sont configurées pour rouler sur la
surface a nettoyer. Les deux roues motrices 11 sont montées mobiles en rotation par
rapport au corps principal 3, et présentent des axes de rotation qui sont paralleles, et

avantageusement coaxiaux. De fagon avantageuse, les axes de rotation des roues
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motrices 11 s’étendent perpendiculairement a la direction de déplacement principale D.
Les deux roues motrices 11 sont configurées pour faire saillie de la face inférieure 4
du corps principal 3, et sont disposées de part et d’autre d’un plan longitudinal médian

P1 du corps principal 3. De fagon avantageuse, les deux roues motrices 11 sont
disposées de maniere symétrique par rapport au plan longitudinal médian P1 du corps
principal 3, et sont des roues latérales du robot de nettoyage autonome 2.

Les deux roues motrices 11 sont avantageusement motorisées indépendamment I’une
de I'autre. Ainsi, le robot de nettoyage autonome 2 comprend deux mécanismes
d’entrainement en rotation 12 logés dans le corps principal 3 et configurés chacun pour
entrainer en rotation une roue motrice 11 respective parmi les deux roues motrices 11.
Chaque mécanisme d’entrainement en rotation 12 comporte un moteur d’entrainement
couplé en rotation a la roue motrice 11 respective et disposé par exemple dans une
partie latérale respective du corps principal 3. Selon la commande des deux moteurs
d’entrainement précités, le corps principal 3 peut pivoter a gauche, a droite ou sur lui-
méme, avancer ou encore reculer.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le robot de nettoyage
autonome 2 comporte des roues additionnelles 13 montées libre en rotation par rapport
au corps principal 3, et par exemple deux roues additionnelles 13 disposées sur la
partie avant 3.1 du corps principal 3. De fagon avantageuse, toutes les roues addi-
tionnelles 13 sont situées a I’avant des axes de rotation des deux roues motrices 11, de
telle sorte que le robot de nettoyage autonome 2 est dépourvu de roue additionnelle
situ€e a ’arriere des axes de rotation des deux roues motrices 11.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend en outre une unité d’aspiration 14 qui
est logée dans le corps principal 3. L’unité d’aspiration 14 comprend un moteur
d’aspiration 15 ayant un axe de moteur et un ventilateur 16 qui est couplé au moteur
d’aspiration 15 et qui est configuré pour générer un flux d’air a travers la bouche
d’aspiration 5.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend également un dispositif de collecte de
déchets 17 (voir la [Fig.6]) monté de maniere amovible sur le corps principal 3. Le
dispositif de collecte de déchets 17 comporte un récipient de collecte de déchets 18
situé en amont de I'unité d’aspiration 14 et au moins en partie entre les roues motrices
11. Le récipient de collecte de déchets 18 est configuré pour étre traversé par le flux
d’air généré par le ventilateur 16 lorsque le robot de nettoyage autonome 2 est en fonc-
tionnement, et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air.

Le robot de nettoyage autonome 2 comprend de plus un canal de liaison 19 reliant
fluidiquement la chambre d’aspiration 6 au récipient de collecte de déchets 18. Le
canal de liaison 19 présente une forme globalement cylindrique, et est configuré pour

s’étendre verticalement lorsque le robot de nettoyage autonome 2 repose sur une
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surface horizontale. Cependant, le canal de liaison 19 pourrait €tre configuré pour étre
incliné par rapport a la verticale d’un angle d’inclinaison inférieur ou égal a 10°, et par
exemple inférieur ou égal a 5°, lorsque le robot de nettoyage autonome 2 repose sur
une surface horizontale. Le canal de liaison 19 peut par exemple présenter une section
oblongue ou circulaire.

Comme montré sur les figures 4 et 6, le canal de liaison 19 débouche dans une partie
arriere de la chambre d’aspiration 6, et le plan longitudinal médian P1 du corps
principal 3 est sécant avec le canal de liaison 19.

Le robot de nettoyage autonome 2 comporte également une batterie d’alimentation
21 configurée pour alimenter électriquement le robot de nettoyage autonome 2. La
batterie d’alimentation 21 est rechargeable et est logée dans le corps principal 3.

La batterie d’alimentation 21 comporte des cellules de batterie 22 qui sont de forme
globalement cylindrique et qui présentent des axes de cellule qui sont sensiblement pa-
ralleles entre eux. Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, la batterie
d’alimentation 21 présente un plan vertical médian P2 qui s’étend sensiblement per-
pendiculairement aux axes de cellule des cellules de batterie 22. Cependant, selon une
variante de réalisation de I’invention, les cellules de batterie 22 pourraient présenter
une orientation pivotée de 90° par rapport a I’orientation représentée sur la [Fig.7], de
telle sorte que le plan vertical médian P2 de la batterie d’alimentation 21 s’étende sen-
siblement parallelement aux axes de cellule des cellules de batterie 22.

L’unité d’aspiration 14 et la batterie d’alimentation 21 sont disposées de part et
d’autre du plan longitudinal médian P1 du corps principal 3 et sont situées dans une
partie arriere 3.2 du corps principal 3, et de préférence a I’arriere des axes de rotation
des deux roues motrices 11. De fagon avantageuse, 1’unité d’aspiration 14 et la batterie
d’alimentation 21 sont disposées sensiblement de maniére symétrique par rapport au
plan longitudinal médian P1 du corps principal 3.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le centre de gravité G d’un ensemble
formé par I’unité d’aspiration 14 et la batterie d’alimentation 21 est sensiblement situé
sur le plan longitudinal médian P1 du corps principal 3.

Comme montré sur la [Fig.8], un premier axe B1 passant par le centre de gravité¢ G1
de la batterie d’alimentation 21 et le centre géométrique C du corps principal 3, qui est
situ€ dans le plan longitudinal médian P1 du corps principal 3, est incliné par rapport
au plan longitudinal médian P1 du corps principal 3 d’un premier angle d’inclinaison
al, et un deuxieme axe B2 passant par le centre de gravité G2 de I’unité d’aspiration
14 et le centre géométrique C du corps principal 3 est incliné par rapport au plan lon-
gitudinal médian P1 du corps principal 3 d’un deuxieme angle d’inclinaison a2. Une
valeur absolue de la différence entre les premier et deuxieme angles d’inclinaison al,

a2 est inférieure ou €gale a 10°, et par exemple inférieure ou égale a 5°. De fagon
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avantageuse, le deuxieéme angle d’inclinaison a2 est sensiblement égal au premier
angle d’inclinaison al.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, les premier et deuxieéme axes
B1, B2 définissent un angle d’écartement a3 inférieur a 130°, et avantageusement
compris entre 40° et 110°, et par exemple entre 90° et 110°, et chacun des premier et
deuxieme angles d’inclinaison al, a2 est compris entre 20 et 55°. De fagcon
avantageuse, le plan vertical médian P2 de la batterie d’alimentation 21 contient le
premier axe B1, et le deuxi¢éme axe B2 est contenu dans un plan vertical contenant
I’axe de moteur du moteur d’aspiration 15.

Comme montré sur la [Fig.8], le centre géométrique C du corps principal 3 est sen-
siblement situé sur I’intersection du plan longitudinal médian P1 du corps principal 3
et d’un plan vertical contenant les axes de rotations des roues motrices 11.

Comme montré notamment sur la [Fig.2], le robot de nettoyage autonome 2
comprend en outre un dispositif de nettoyage humide 23 qui est dispos€ dans la partie
arriere 3.2 du corps principal 3. De facon avantageuse, le dispositif de nettoyage
humide 23 est disposé a I’opposé de la brosse de nettoyage rotative 7 par rapport aux
axes de rotation des roues motrices 11.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, le dispositif de nettoyage
humide 23 comporte deux supports de serpillere 24 qui sont disposé€s coté a coté et qui
sont situ€s a I’arriere des axes de rotation des roues motrices 11. De fagon avantageuse,
les deux supports de serpillere 24 sont disposé€s de part et d’autre du plan longitudinal
médian P1 du corps principal 3, et sont configurés pour s’étendre sensiblement hori-
zontalement lorsque le corps principal 3 repose sur une surface horizontale.

De facon avantageuse, la batterie d’alimentation 21 est située au moins en partie, et
par exemple enticrement, au-dessus de I’un des supports de serpillere 24, et 1’unité
d’aspiration 14 est située au moins en partie, et par exemple enticrement, au-dessus de
1’autre des supports de serpillere 24. Ainsi, le centre de gravité G1 de la batterie
d’alimentation 21 est situé au-dessus de 1’un des supports de serpillere 24, et le centre
de gravité G2 de I’unité d’aspiration 14 est située au-dessus de ’autre des supports de
serpillere 24.

Selon le mode de réalisation représenté sur les figures, les deux supports de serpillere
24 sont chacun montés mobiles en translation par rapport au corps principal 3 selon
une direction de translation T qui s’étend transversalement, et avantageusement per-
pendiculairement, a la direction de déplacement principale D du robot de nettoyage
autonome 2. De fagcon avantageuse, les supports de serpillere 24 sont montés mobiles
I’un par rapport a I’autre entre une configuration rapprochée dans laquelle les deux
supports de serpillere 24 sont rapprochés 1’un de I’ autre, et une configuration éloignée

dans laquelle les deux supports de serpillere 24 sont €éloignés I’un de ’autre.
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Le dispositif de nettoyage humide 23 comporte également un mécanisme
d’entrainement en translation 25 configuré pour déplacer en translation les supports de
serpillere 24 selon la direction de translation T et alternativement entre la configuration
rapprochée et la configuration €loignée.

Le dispositif de nettoyage humide 23 comporte en outre deux serpilleres 26 montées
de maniere amovible respectivement sur les deux supports de serpillere 24. Les ser-
pilleres 26 sont configurées pour étre en contact avec la surface a nettoyer, et plus par-
ticulierement pour exercer une force d’appui sur la surface a nettoyer, lorsque le robot
de nettoyage autonome 2 repose sur la surface a nettoyer.

De facon avantageuse, le robot de nettoyage autonome 2 est configuré de telle sorte
que, lorsque le robot de nettoyage autonome 2 repose sur une surface a nettoyer, une
partie arriere du robot de nettoyage autonome 2 repose sur ladite surface a nettoyer di-
rectement par les deux serpilleres 26.

Comme montré plus particulicrement sur la [Fig.9], le dispositif de nettoyage humide
23 est monté de maniere amovible par rapport au corps principal 3, et le corps principal
3 comporte un logement de réception 27 dans lequel est regu au moins en partie le
dispositif de nettoyage humide 23. Le dispositif de nettoyage humide 23 est avanta-
geusement configuré pour étre retiré du corps principal 3 par un mouvement de
translation dirigé vers 1’arriere du corps principal 3.

Le robot de nettoyage autonome 2 comporte également un réservoir de liquide de
nettoyage 28 qui est monté, par exemple de maniere amovible, sur le corps principal 3.
Le réservoir de liquide de nettoyage 28 peut par exemple étre disposé entre les roues
motrices 11. Le réservoir de liquide de nettoyage 28 et le récipient de collecte de
déchets 18 peuvent par exemple €tre superposés, et €tre solidaires 1’un de 1’autre. Selon
un tel mode de réalisation, le robot de nettoyage autonome 2 peut par exemple
comporter un réservoir amovible comportant un premier compartiment formant le
réservoir de liquide de nettoyage 28 et un deuxieéme compartiment formant le récipient
de collecte de déchets 18. Toutefois, selon une variante de réalisation de 1’invention, le
réservoir de liquide de nettoyage 28 pourrait €tre distinct du dispositif de collecte de
déchets 17, et par exemple €tre prévu directement sur le dispositif de nettoyage humide
23.

Le dispositif de nettoyage humide 23 comporte en outre une pluralité d’orifices de
sortie de liquide 29 qui sont configurés pour étre reliés fluidiquement au réservoir de
liquide de nettoyage 28 et qui sont configurés pour alimenter en liquide de nettoyage
les serpilleres 26 montées sur les supports de serpillere 24. De fagon avantageuse, les
orifices de sortie de liquide 29 sont situés a I’avant des supports de serpillere 24, et par
exemple a I’avant des serpilleres 26, et sont configurés pour étre orientés vers la

surface a nettoyer.
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Le robot de nettoyage autonome 2 comporte également un circuit d’alimentation en
liquide de nettoyage (non décrit en détail) prévu sur le corps principal 3 et configuré
pour relier fluidiquement les orifices de sortie de liquide 29 au réservoir de liquide de
nettoyage 28. Le circuit d’alimentation en liquide de nettoyage peut par exemple
comporter notamment un distributeur 31 (voir la [Fig.6]) logé dans le corps principal 3.

Selon une variante de réalisation de 1’invention non représentée sur les figures, le
dispositif de nettoyage humide 23 pourrait tre pourvu d’un élément de traitement de
sol, autre qu’une serpillere, configuré pour réaliser un traitement mécanique, chimique,
thermique ou rayonnant du sol.

Selon une autre variante de réalisation de 1’invention non représentée sur les figures,
le dispositif de nettoyage humide 23 pourrait comporter au moins une serpillere
passive, c’est-a-dire qui est montée immobile par rapport au corps principal 3.

Bien entendu, I'invention n'est nullement limitée au mode de réalisation décrit et
illustré qui n’a ét€ donné qu'a titre d'exemple. Des modifications restent possibles,
notamment du point de vue de la constitution des divers éléments ou par substitution
d'équivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de protection de

l'invention.
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Revendications

Robot de nettoyage autonome (2) comprenant :

- un corps principal (3) comportant une face inférieure (4) configurée
pour étre orientée vers une surface a nettoyer et une bouche d’aspiration
(5) débouchant dans la face inférieure (4) du corps principal (3), le corps
principal (3) délimitant une chambre d’aspiration (6) reliée flui-
diquement a la bouche d’aspiration (5),

- une unité d’aspiration (14) qui est logée au moins en partie dans le
corps principal (3), I’'unité d’aspiration (14) comprenant un moteur
d’aspiration (15) ayant un axe de moteur et un ventilateur (16) qui est
couplé au moteur d’aspiration (15) et qui est configuré pour générer un
flux d’air a travers la bouche d’aspiration (5),

- un dispositif de collecte de déchets (17) comprenant un récipient de
collecte de déchets (18) situé en amont de 1’unité d’aspiration (14) et
configuré pour étre traversé par le flux d’air généré par 1’unité
d’aspiration (14) et pour retenir des déchets transportés par le flux d’air,
- un dispositif de nettoyage humide (23) situé dans une partie arriere
(3.2) du corps principal (3),

- une batterie d’alimentation (21) configurée pour alimenter élec-
triquement le robot de nettoyage autonome (2), et

- deux roues motrices (11) configurées pour rouler sur la surface a
nettoyer et montées mobiles en rotation sur le corps principal (3) respec-
tivement autour de deux axes de rotation qui sont sensiblement pa-
ralleles,

caractérisé en ce que ’unité d’aspiration (14) et la batterie
d’alimentation (21) sont disposées de part et d’autre d’un plan lon-
gitudinal médian (P1) du corps principal (3) et sont situées dans la partie
arriere (3.2) du corps principal (3), en ce qu’un premier axe (B1) passant
par le centre de gravité (G1) de la batterie d’alimentation (21) et un
centre géométrique (C) du corps principal (3), qui est sensiblement situé
dans le plan longitudinal médian (P1) du corps principal (3), est incliné
par rapport au plan longitudinal médian (P1) du corps principal (3) d’un
premier angle d’inclinaison (a.1), et en ce qu’un deuxi¢me axe (B2)
passant par le centre de gravité (G2) de I’unité d’aspiration (14) et le
centre géométrique (C) du corps principal (3) est incliné par rapport au
plan longitudinal médian (P1) du corps principal (3) d’un deuxieme

angle d’inclinaison (a2), les premier et deuxieme axes (B1, B2) dé-
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finissant un angle d’écartement (a3) inférieur a 130°.

Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 1, dans lequel
le centre de gravité (G) d’un ensemble formé par 1’unité d’aspiration
(14) et la batterie d’alimentation (21) est sensiblement situé sur le plan
longitudinal médian (P1) du corps principal (3).

Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 1 ou 2, dans
lequel chacun des premier et deuxieme angles d’inclinaison (a1, a2) est
compris entre 20 et 55°.

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 3, dans lequel une valeur absolue de la différence entre les
premier et deuxieme angles d’inclinaison (al, a2) est inférieure ou
égale a 10°.

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 4, dans lequel le centre géométrique (C) du corps principal
(3) est sensiblement situé sur I’intersection du plan longitudinal médian
(P1) du corps principal (3) et d’un plan vertical contenant les axes de
rotations des roues motrices (11).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 5, dans lequel I’unité d’aspiration (14) et la batterie
d’alimentation (21) sont disposées sensiblement de manicre symétrique
par rapport au plan longitudinal médian (P1) du corps principal (3).
Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 6, dans lequel le premier axe (B1) est contenu dans un plan
vertical médian (P2) de la batterie d’alimentation (21).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 7, dans lequel le deuxieme axe (B2) est contenu dans un
plan vertical contenant I’axe de moteur du moteur d’aspiration (15).
Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 8, dans lequel I’unité d’aspiration (14) et la batterie
d’alimentation (21) sont situées a 1’arri¢re des axes de rotation des deux
roues motrices (11).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 9, dans lequel le dispositif de nettoyage humide (23)
comporte deux supports de serpillere (24) qui sont chacun montés sur le
corps principal (3), et deux serpilleres (26) montées de manicre
amovible respectivement sur les deux supports de serpillere (24) et
configurées pour €tre en contact avec la surface a nettoyer, la batterie

d’alimentation (21) étant située au moins en partie au-dessus de 1’un des
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supports de serpillere (24) et I’unité d’aspiration (14) étant située au
moins en partie au-dessus de 1’autre des supports de serpillere (24).
Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 10, dans lequel la batterie d’alimentation (21) comporte
des cellules de batterie (22) qui sont de forme globalement cylindrique
et qui présentent des axes de cellule qui sont sensiblement paralleles
entre eux.

Robot de nettoyage autonome (2) selon la revendication 11, dans lequel
le plan vertical médian (P2) de la batterie d’alimentation (21) s’étend
sensiblement perpendiculairement aux axes de cellule des cellules de
batterie (22).

Robot de nettoyage autonome (2) selon I’une quelconque des reven-
dications 1 a 12, lequel comporte une brosse de nettoyage rotative (7)
logée dans la chambre d’aspiration (6) et montée mobile en rotation

autour d’un axe de rotation de brosse (Al).



1/5

[Fig. 1]

T

[Fig. 2]




2/5

[Fig. 3]

[Fig. 4]




3/5

[Fig. 5]

S

5
sy
A

—

T

L5

< H X

s

,jy

23

[Fig. 6]

fea il




4/5

[Fig. 7]




515
P1

e

[Fig. 8]

s
TN 7
e, i
i :

Y

;

¢ L7

S, u\m“w,v.\\\\\\\\\\“ﬁ\.\x..
H - % a\.\\\\\\t&m&h&\a

e
R
Rl
B

&

7
!
b
Gar H
7 :
7 :
7 i
5 H
7% H
7% H
g% 1
G il — = = L
G n
554 o
G4 4
74 3
74 .
G4 "
74 7
] m\mwm\w\wx
g

e rospigssses:

]

F a8,

Lok
L ooy sovse I8 i
" IIILIEY \\\“\\\\N\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\ 7

........... A
3335555555555 7042
7
4
/

fous |
L

E
{

. PR e

A

t

B
-~

21

[Fig. 9]



N

EPO FORM 1503 12.99 (P04C14)

REPUBLIQUE FRANCAISE

INSTITUT NATIONAL

DE LA PROPRIETE PRELIMINAIRE

INDUSTRIELLE

I RAPPORT DE RECHERCHE

N° d'enregistrement
national

établi sur la base des derniéres revendications FA 915220
déposées avant le commencement de la recherche FR 2214098
DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS Revendication(s) |~ Classement attribué
concernée(s) a l'invention par I'INPI
Lo Citation du document avec indication, en cas de besoin,
Catégorie des parties pertinentes
A US 2019/290089 Al (JOHNSON STEVE M [US] ET | 1-13 A47L7/02
AL) 26 septembre 2019 (2019-09-26)
* alinéa [0049] *
* alinéa [0063] - alinéa [0064] *
* alinéa [0105] - alinéa [0108] *
A US 2019/038106 Al (JANG JAEWON [KR] ET AL) 1-13
7 février 2019 (2019-02-07)
* alinéa [0034] - alinéa [0051] *
A US 2019/274507 Al (KOURA KENTARO [JP] ET 1-13
AL) 12 septembre 2019 (2019-09-12)
* alinéa [0035] - alinéa [0064] *
* alinéa [0083] *
A US 2008/222837 Al (KAFFENBERGER DIETER 1-13
[DE] ET AL) 18 septembre 2008 (2008-09-18)
* alinéa [0017] - alinéa [0023] *
DOMAINES TECHNIQUES
RECHERCHES (IPC)
A47L
Date d'achévement de la recherche Examinateur
9 Jjuin 2023 Jezierski, Krzysztof
CATEGORIE DES DOCUMENTS CITES T : théorie ou principe a la base de l'nvention
o . o E : document de brevet bénéficiant d'une date antérieure
X : particuliérement pertinent a lui seul a la date de dépot et qui n'a été publié qu'a cette date
Y : particulirement pertinent en combinaison avec un de dép6t ou qu'a une date postérieure.
autre document de la méme catégorie D : cité dans la demande
A : arriére-plan technologique L : cité pour d'autres raisons
Odivulgation NON-6Crite e e
P : document intercalaire & : membre de la méme famille, document correspondant




EPO FORM P0465

ANNEXE AU RAPPORT DE RECHERCHE PRELIMINAIRE
RELATIF A LA DEMANDE DE BREVET FRANCAIS NO. Fr 2214098 Fa 915220

La présente annexe indique les membres de la famille de brevets relatifs aux documents brevets cités dans le rapport de
recherche préliminaire visé ci-dessus.

Les dits membres sont contenus au fichier informatique de I'Office européen des brevets a la date duQ9-06-2023

Les renseignements fournis sont donnés a titre indicatif et n'engagent pas la responsabilité de I'Office européen des brevets,
ni de I'Administration frangaise

Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de

au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication

US 2019290089 Al 26-09-2019 Us 2019290089 A1l 26-09-2019
Us 2022087497 Al 24-03-2022

US 2019038106 Al 07-02-2019 AU 2018312743 Al 26-03-2020
CN 111194176 A 22-05-2020
EP 3664681 Al 17-06-2020
JP 7004800 B2 21-01-2022
JP 2020529898 A 15-10-2020
KR 20190015934 A 15-02-2019
TW 201909824 A 16-03-2019
Us 2019038106 Al 07-02-2019
Us 2021169297 Al 10-06-2021
WO 2019031810 A1 14-02-2019

US 2019274507 Al 12-09-2019 CN 105476556 A 13-04-2016
DE 102015011905 al 07-04-2016
Us 2016095487 Al 07-04-2016
uUs 2019274507 Al 12-09-2019

US 2008222837 Al 18-09-2008 AT 517570 T 15-08-2011
CN 101164484 A 23-04-2008
EP 1913856 Al 23-04-2008
Us 2008222837 Al 18-09-2008

Pour tout renseignement concernant cette annexe : voir Journal Officiel de I'Office européen des brevets, No.12/82



	Bibliographic data
	Abstract
	Description
	Claims
	Drawings
	Search report

