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(54) Bezeichnung: Ladestation für einen Reinigungsroboter

(57) Hauptanspruch: Ladestation für einen Reinigungsrobo-
ter, wobei die Ladestation aufweist:
einen Hauptkörper (10) mit einer Anschlusseinheit (200), die
dafür konfiguriert ist, den Reinigungsroboter aufzuladen, wo-
bei der Hauptkörper (10) ein äußeres Erscheinungsbild de-
finiert;
eine an einer Seite des Hauptkörpers (10) angeordnete Füh-
rungssignalerzeugungseinheit (160) zum Aussenden eines
Rückführsignals zum Reinigungsroboter; und
ein an einer Seite der Führungssignalerzeugungseinheit
(160) angeordnetes Führungssignalleitelement (140) zum
Verbessern des Andockverhaltens des Reinigungsroboters
durch Verbessern der Linearität des Führungssignals,
wobei die Führungssignalerzeugungseinheit (160) aufweist:
mindestens ein Paar Zugangsführungssensoren (162), die
ein Signal zum Führen des Reinigungsroboters zu einer
Rückführposition aussenden, und einen Andockführungs-
sensor (164) zum Führen des Reinigungsroboters zu einer
Andockposition durch Aussenden eines Andockführungssi-
gnals, wobei der Andockführungssensor (164) zwischen den
Zugangsführungssensoren (162) angeordnet ist,
wobei das Führungssignalleitelement (140) die Linearität
durch Begrenzen eines Aussendewinkels des vom Andock-
führungssensor (164) ausgesendeten Signals verbessert,
wobei das Führungssignalleitelement (140) eine Führung
(142) aufweist, die den Andockführungssensor (164) umgibt
und eine vordere Öffnung hat.
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Beschreibung

Hintergrund

[0001] Die vorliegende Offenbarung betrifft eine La-
destation für einen Reinigungsroboter.

[0002] Ein typischer Reinigungsroboter bewegt sich
ohne eine Bedienung durch einen Benutzer selbstän-
dig innerhalb eines bestimmten Bereichs, um Staub
und Fremdstoffe vom Boden des Bereichs zu entfer-
nen. Der Reinigungsroboter verwendet einen Sensor
oder eine Kamera, um Wände und Hindernisse zu lo-
kalisieren, und reinigt den Bereich unter Vermeidung
der Wände und Hindernisse unter Verwendung der
durch den Sensor oder die Kamera erhaltenen Daten.

[0003] Für den oben genannten Zweck muss der
Reinigungsroboter mit einem Akku ausgestattet sein,
der dem Reinigungsroboter Energie zum Bewegen
des Reinigungsroboters zuführt. Normalerweise wird
der Akku, wenn sein Ladezustand niedrig ist, für ei-
nen erneuten Arbeitseinsatz wieder aufgeladen.

[0004] Daher muss der Reinigungsroboter dem Be-
nutzer zusammen mit einer Ladestation zur Verfü-
gung gestellt werden, die eine Rückführsignalerzeu-
gungsfunktion hat, so dass der Reinigungsroboter,
wenn sein Akku einen niedrigen Ladezustand hat, für
einen Ladevorgang zur Ladestation zurück geführt
werden kann.

[0005] Beim Empfang des von der Ladestation er-
zeugten Rückführsignals, bewegt sich der Reini-
gungsroboter in Richtung der Ladestation, indem es
dem Rückführsignal folgt.

[0006] Wenn der Reinigungsroboter die Ladestation
erreicht hat, dockt er derart an der Ladestation an,
dass sein Stromversorgungsanschluss mit dem La-
deanschluss der Ladestation verbunden wird. Sobald
der Andockvorgang abgeschlossen ist, wird über den
Ladeanschluss Strom zum Aufladen des Akkus des
Reinigungsroboters zugeführt.

[0007] Damit der Reinigungsroboter effektiv aufge-
laden wird, müssen der Stromversorgungsanschluss
des Reinigungsroboters und der Ladeanschluss der
Ladestation präzise miteinander verbunden sein. Zu
diesem Zweck muss der Andockweg exakt geführt
werden.

[0008] Außerdem muss die Kontaktkraft zwischen
dem Stromversorgungsanschluss und dem Ladean-
schluss erhöht werden, weil der Ladevorgang nur
dann effektiv ausgeführt werden kann, wenn die An-
schlüsse fest miteinander in Kontakt bleiben.

Kurzbeschreibung

[0009] Durch Ausführungsformen wird eine Ladesta-
tion für einen Reinigungsroboter bereitgestellt, die ein
Rückführsignal erzeugt, durch das ein Reinigungsro-
boter präzise geführt werden kann.

[0010] Durch Ausführungsformen wird außerdem ei-
ne Ladestation für einen Reinigungsroboter bereitge-
stellt, die ermöglicht, dass ein Stromversorgungsan-
schluss eines Reinigungsroboters und ein Ladean-
schluss der Ladestation im angedockten Zustand an
die Ladestation fest miteinander in Kontakt bleiben.

[0011] In einer Ausführungsform weist eine Lade-
station für einen Reinigungsroboter auf: mindestens
eine Abdeckung, die ein äußeres Erscheinungsbild
der Ladestation definiert, eine Basis, die mit der Ab-
deckung verbunden ist und eine Anschlusseinheit
zum Aufladen des Reinigungsroboters aufweist, ei-
ne an einer Seite der Abdeckung oder der Basis
angeordnete Führungssignalerzeugungseinheit zum
Aussenden eines Rückführsignals zum Reinigungs-
roboter, und ein an einer Seite der Führungssignaler-
zeugungseinheit angeordnetes Führungssignalleite-
lement zum Verbessern eines Andockverhaltens des
Reinigungsroboters durch Verbessern der Linearität
des Führungssignals.

[0012] Die Details einer oder mehrerer Ausführun-
gen sind in den beigefügten Zeichnungen und in
der nachstehenden Beschreibung dargelegt. Weitere
Merkmale werden anhand der Beschreibung und der
Zeichnungen und der Ansprüche ersichtlich.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0013] Fig. 1 zeigt eine Ansicht zum Darstellen eines
äußeren Erscheinungsbildes einer Ladestation für ei-
nen Reinigungsroboter gemäß einer Ausführungs-
form;

[0014] Fig. 2 zeigt eine perspektivische Explosions-
ansicht zum Darstellen der Ladestation für einen Rei-
nigungsroboter gemäß einer Ausführungsform;

[0015] Fig. 3 zeigt eine Ansicht zum Darstellen ei-
ner Anschlusseinheit der Ladestation für einen Reini-
gungsroboter gemäß einer Ausführungsform;

[0016] Fig. 4 zeigt eine Ansicht zum Darstellen ei-
nes Zustands, in dem ein Führungssignalleitelement,
das eine Hauptkomponente ist, gemäß einer Ausfüh-
rungsform installiert ist;

[0017] Fig. 5 zeigt eine Unteransicht zum Darstel-
len eines Zustands, in dem das Führungssignalleite-
lement von Fig. 4 installiert ist; und
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[0018] Fig. 6 zeigt eine Ansicht zum Darstellen von
Bereichen von durch die Ladestation für einen Reini-
gungsroboter gemäß einer Ausführungsform erzeug-
ten Führungssignalen.

Ausführliche Beschreibung der Ausführungsformen

[0019] Nachstehend wird eine Ladestation für ei-
nen Reinigungsroboter gemäß einer Ausführungs-
form unter Bezug auf die beigefügten Zeichnun-
gen ausführlich beschrieben. Die Erfindung kann je-
doch in vielen unterschiedlichen Formen implemen-
tiert werden und sollte nicht als auf die hierin dar-
gestellten Ausführungsformen beschränkt betrachtet
werden. Für Fachleute ist ersichtlich, dass alternati-
ve Ausführungen, die in früheren Erfindungen enthal-
ten sind oder innerhalb des Schutzumfangs der vor-
liegenden Offenbarung fallen, durch Hinzufügungen,
Modifizierungen und Änderungen leicht hergeleitet
werden können und das erfindungsgemäße Konzept
vollständig beinhalten.

[0020] Fig. 1 zeigt eine Ansicht zum Darstellen eines
äußeren Erscheinungsbildes einer Ladestation für ei-
nen Reinigungsroboter gemäß einer Ausführungs-
form, und Fig. 2 zeigt eine perspektivische Explosi-
onsansicht zum Darstellen der Ladestation für einen
Reinigungsroboter gemäß der Ausführungsform.

[0021] Wie in den Zeichnungen dargestellt ist, weist
eine Ladestation 1 für einen Reinigungsroboter ge-
mäß einer Ausführungsform einen Hauptkörper 10
auf. Der Hauptkörper 10 weist eine Basis 300, ei-
ne vordere Abdeckung 400, eine Rückführeinheit 100
und eine obere Abdeckung 500 auf, die nachstehend
beschrieben werden.

[0022] Die Basis 300 bildet eine Rück- und eine
Unterseite der Ladestation 1 und stellt einen Raum
bereit, in dem eine nachstehend beschriebene An-
schlusseinheit 200 und die Rückführeinheit 100 in-
stalliert sind.

[0023] Obwohl nicht dargestellt, kann die Basis 300
einen Verbindungsabschnitt aufweisen, in dem min-
destens die Rückführeinheit 100 und die Anschluss-
einheit 200 montiert oder vormontiert sein können.
Ein Teil der Rückführeinheit 100 oder der Anschluss-
einheit 200 kann durch Einsetzen oder durch ein Ver-
bindungselement mit dem Verbindungsabschnitt ver-
bunden werden.

[0024] Die Anschlusseinheit 200 führt einem Reini-
gungsroboter unter Verwendung einer Stromquelle,
z. B. einer Netzstromversorgung oder einer Batte-
rie, und gegebenenfalls über einen Umwandlungs-
prozess zum Anpassen an eine Arbeitsspannung des
Reinigungsroboters Strom zu.

[0025] Daher weist die Anschlusseinheit 200 ei-
nen Wandler (nicht dargestellt) zur Spannungswand-
lung auf, so dass über den Wandler zugeführter
Strom dem nachstehend beschriebenen Ladean-
schluss 220 zugeführt wird.

[0026] Der Ladeanschluss 220 kommt mit einem
Stromversorgungsanschluss des Reinigungsrobo-
ters in Kontakt, um dem Reinigungsroboter Lade-
strom zuzuführen, und wird durch mehrmaliges Bie-
gen eines Leiters mit einem niedrigen elektrischen
Widerstand, wie beispielsweise Kupfer, gebildet.

[0027] Der durch den Biegeprozess gebildete Lade-
anschluss 220 wird derart installiert, dass mindestens
ein Teil außerhalb der vorderen Abdeckung 400 frei-
liegt, die mit einer Vorderseite der Basis 300 verbun-
den ist. Zu diesem Zweck ist ein Anschlusshalterele-
ment 240 an der vorderen Abdeckung 400 angeord-
net, um den Ladeanschluss 220 zwischen der Basis
300 und der vorderen Abdeckung 400 zu halten.

[0028] Fig. 3 zeigt eine Ansicht zum Darstellen der
Anschlusseinheit der Ladestation für einen Reini-
gungsroboters gemäß der Ausführungsform.

[0029] Das in der Zeichnung dargestellte Anschluss-
halterelement 240 ist durch Kunststoffspritzgießen
hergestellt, so dass eine Seite des Anschlusshalter-
elements 400, die mit dem Ladeanschluss 220 in
Kontakt kommt, eine einem gebogenen Abschnitt des
Ladeanschlusses 220 entsprechende Form haben
kann.

[0030] Die andere Seite erstreckt sich von der Seite,
die mit dem Ladeanschluss 220 in Kontakt kommt,
weit nach hinten und ist dann nach oben gebogen,
um mit einer Rückseite der vorderen Abdeckung 400
verbunden zu werden.

[0031] Wenn auf den freiliegenden Abschnitt der
vorderen Abdeckung 400 ein Druck ausgeübt wird,
indem er mit dem Stromversorgungsanschluss des
Reinigungsroboters in Kontakt kommt, wird der Lade-
anschluss 220 durch das Material und die Form des
Anschlusshalterelements 240 elastisch gehalten, so
dass der Ladeanschluss 220 und der Stromversor-
gungsanschluss in festem Kontakt miteinander blei-
ben können.

[0032] Ein oberer Abschnitt der vorderen Abdeckung
400 hat eine der Form einer Seitenfläche des Reini-
gungsroboters entsprechende Form, und ein unterer
Abschnitt der vorderen Abdeckung 400, der an einem
unteren Abschnitt des Reinigungsroboters angeord-
net ist, erstreckt sich weit nach vorne, so dass der
Stromversorgungsanschluss und der Ladeanschluss
220 miteinander verbunden werden können.



DE 20 2009 018 985 U1    2015.03.26

4/13

[0033] Ein Anschlussfreilegungsloch 420 ist am un-
teren Abschnitt der vorderen Abdeckung 400 derart
ausgebildet, dass der gebogene Abschnitt des La-
deanschlusses 220 durch das Anschlussfreilegungs-
loch freiliegen kann, und durch einen Seitenabschnitt
der vorderen Abdeckung 400, der sich vom oberen
und vom unteren Abschnitt nach hinten erstreckt, wird
ein Raum bereitgestellt, in dem eine nachstehend be-
schriebene Rückführeinheitabdeckung 120 und die
obere Abdeckung 500 installiert werden können.

[0034] Die Rückführeinheitabdeckung 120, die den
Seitenabschnitt der vorderen Abdeckung 400 teilwei-
se abdeckt, wird in die vordere Abdeckung 400 einge-
setzt. Wenn der Einsetzvorgang abgeschlossen ist,
ist eine Vorderseite der Rückführeinheitabdeckung
120 am oberen Abschnitt der vorderen Abdeckung
400 angeordnet.

[0035] Die an der vorstehend erwähnten Position in-
stallierte Rückführeinheitabdeckung 120 ist aus ei-
nem transparenten oder halbtransparenten Material
hergestellt, so dass ein Rückführsignal, das durch ei-
ne nachstehend beschriebene Führungssignalerzeu-
gungseinheit 160 ausgesendet wird, die Rückführein-
heitabdeckung 120 durchdringen kann.

[0036] Die Führungssignalerzeugungseinheit 160,
die aus einer Gruppe von Infrarotsensoren besteht,
führt den Reinigungsroboter derart, dass er einem
ausgesendeten Infrarotsignal folgend zur Ladestati-
on zurückkehrt. Die Führungssignalerzeugungsein-
heit 160 ist zwischen der Basis 300 und der vorde-
ren Abdeckung 400 in einer Leiterplatte 180 einge-
baut und an einer Rückseite der Rückführeinheitab-
deckung 120 angeordnet.

[0037] Außerdem ist ein Führungssignalleitelement
140 zwischen der Führungssignalerzeugungseinheit
160 und der Rückführeinheitabdeckung 120 ange-
ordnet, um die Linearität des Rückführsignals durch
Begrenzen eines Aussendewinkels des durch die
Führungssignalerzeugungseinheit 160 ausgesende-
ten Rückführsignals zu verbessern.

[0038] Fig. 4 zeigt eine Ansicht zum Darstellen ei-
nes Zustands, in dem das Führungssignalleitele-
ment, das eine Hauptkomponente ist, gemäß der
Ausführungsform installiert ist, und Fig. 5 zeigt eine
Unteransicht zum Darstellen eines Zustands, in dem
das Führungssignalleitelement von Fig. 4 installiert
ist.

[0039] Wie in den Zeichnungen dargestellt ist, weist
die Führungssignalerzeugungseinheit 160 Zugangs-
führungssensoren 162, die ein Infrarotsignal zum
Führen des sich an einer entfernten Stelle befinden-
den Reinigungsroboters zur Ladestation 1 aussen-
den, und einen Andockführungssensor 164 auf, der
den Reinigungsroboter zu einer Andockposition führt,

wenn der Reinigungsroboter sich mit Hilfe der Zu-
gangsführungssensoren 162 in die Nähe der Lade-
station 1 bewegt hat.

[0040] An jeder von beiden Seiten können ein oder
mehrere Zugangsführungssensoren 162 angeordnet
sein, und zwischen den Zugangsführungssensoren
162 können ein oder mehrere Andockführungssenso-
ren 164 angeordnet sein.

[0041] Das Führungssignalleitelement 140, das eine
T-Form haben kann, begrenzt den Aussendewinkel
der durch den Andockführungssensor 164 und den
Zugangsführungssensor 162 ausgesendeten Signa-
le.

[0042] In einem Zustand, in dem das Führungssi-
gnalleitelement 140 an der Leiterplatte 180 installiert
ist, steht das Führungssignalleitelement 140 nach
vorne hervor, d. h. in Richtung eines durch die Füh-
rungssignalerzeugungseinheit 160 erzeugten Füh-
rungssignals, wie in Fig. 5 dargestellt ist. Das Vor-
sprungmaß gleicht dem Abstand zwischen der Leiter-
platte 180 und der an der vorderen Abdeckung 400
installierten Rückführeinheitabdeckung 120.

[0043] In einer Mitte des Führungssignalleitelements
140 ist eine Führung 142 angeordnet, die den An-
dockführungssensor 164 umgibt und eine vordere
Öffnung aufweist.

[0044] Daher kann ein vom Andockführungssensor
164 nach außen ausgesendetes Andockführungssi-
gnal nur durch die vordere Öffnung der Führung 142
ausgesendet werden.

[0045] In der Führung 142 sind mehrere Reflexions-
einheiten 144 angeordnet, um die Linearität durch
Begrenzen des Aussendewinkels des durch die
vordere Öffnung ausgesendeten Andockführungssi-
gnals weiter zu verbessern. Die Reflexionseinheit
144 kann die Form einer nach innen hervorstehenden
Platte oder eines Vorsprung haben.

[0046] Die Reflexionseinheit 144 steht von einer in-
neren linken Seite oder von einer inneren rechten
Seite der Führung 142 nach innen hervor. Die Refle-
xionseinheiten 144 bilden eine Reihe von Lagen mit
mindestens End- und Mittelabschnitten der Führung
142 und der Umgebung des Andockführungssensors
164.

[0047] D. h., die Reflexionseinheiten 144 stehen von
beiden Innenseiten der Führung 142 nach innen her-
vor, und einander zugewandte Enden der Reflexions-
einheiten 144 sind in einem vorgegebenen Abstand
voneinander beabstandet.

[0048] Daher bilden ein Paar der Reflexionseinhei-
ten 144, die einander zugewandt sind, eine Lage, wo-
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bei die Lage eine mittige Öffnung hat, um einen opti-
schen Pfad für das durch den Andockführungssensor
164 ausgesendete Licht bereitzustellen.

[0049] Die Öffnung zwischen den auf die vorste-
hend beschriebene Weise ausgebildeten Reflexions-
einheiten 144 ist auf der gleichen Linie angeordnet
wie der Andockführungssensor 164.

[0050] Daher kann das durch den Andockführungs-
sensor 164 ausgesendete Andockführungssignal die
Öffnung zwischen den Reflexionseinheiten 144 nur
dann durchlaufen, wenn der Aussendewinkel zur Öff-
nung hin relativ schmal ist. Wenn der Aussendewin-
kel relativ weit ist, wird das Signal durch die Reflexi-
onseinheiten 144 blockiert und die Aussendung blo-
ckiert.

[0051] Weil die Reflexionseinheit 144 eine vorgege-
bene Dicke hat, kann das zu einer Seite der Reflexi-
onseinheit 144 hin ausgesendete Andockführungssi-
gnal aus der Führung 142 heraus ausgesendet wer-
den und am Ende der Reflexionseinheit 144 auftref-
fen und davon reflektiert werden. Um dieses Phäno-
men zu verhindern, sind die Enden der Reflexions-
einheiten 144 abgeschrägt.

[0052] Das Ende jeder der Reflexionseinheiten 144
ist zur offenen Vorderseite der Führung 142 hin ab-
geschrägt.

[0053] D. h., eine der offenen Vorderseite der Füh-
rung 142 zugewandte Fläche der Reflexionseinheit
144 ist länger als eine dem Andockführungssensor
164 zugewandte Fläche der Reflexionseinheit 144,
so dass die Seite der Reflexionseinheit 144 abge-
schrägt ist.

[0054] Das Andockführungssignal, das zur Schräge
des Endes hin ausgesendet wird, wird nicht nach
außen ausgesendet, sondern innerhalb der Führung
142 blockiert, weil der Reflexionswinkel zum Andock-
führungssensor 164 hin verläuft.

[0055] Daher hat das von der Führung 142 nach
außen ausgesendete Signal einen relativ schmalen
Aussendewinkel. Um das Signal zu empfangen, be-
wegt sich der Reinigungsroboter zu einem Bereich,
wo die durch die Zugangsführungssensoren 162 aus-
gesendeten Rückführsignale zusammenspielen, und
empfängt dann das Andockführungssignal.

[0056] Fig. 6 zeigt für eine ausführliche Beschrei-
bung den Bereich der durch die Ladestation gemäß
der Ausführungsform erzeugten Führungssignale.

[0057] Wie in der Zeichnung dargestellt ist, weisen
die von der Rückführeinheit 100 zum Reinigungsro-
boter hin ausgesendeten Signale das Rückführsignal
zum Führen des Reinigungsroboters zur Ladestation

1 hin unter Verwendung der Zugangsführungssenso-
ren 162 und das Andockführungssignal zum Führen
des Reinigungsroboters zur Ladestation 1 für einen
Andockvorgang unter Verwendung des Andockfüh-
rungssensors 164 auf.

[0058] Beim Führen des Reinigungsroboters zur La-
destation steuert das Rückführsignal die Drehbewe-
gung der Räder des Reinigungsroboters gemäß der
Aussenderichtung und vermindert den Abstand des
sich seitwärts bewegenden Reinigungsroboters.

[0059] Zu diesem Zweck sind mehrere Zugangs-
führungssensoren 162 vorgesehen, wobei der An-
dockführungssensor 164 zwischen den Zugangsfüh-
rungssensoren 162 angeordnet ist, und die Zugangs-
führungssensoren 162 senden die Rückführsignale
unter einem relativ weiten Winkel aus. Daher kön-
nen sich Zugangsführungsbereiche 162', wo die Zu-
gangsführungssensoren 162 den Reinigungsroboter
zurück führen, teilweise überlappen, wie in Fig. 5 dar-
gestellt ist.

[0060] Das Andockführungssignal führt den Reini-
gungsroboter derart, dass der Reinigungsroboter an
der Ladestation andocken kann und der Stromversor-
gungsanschluss mit dem Ladeanschluss 220 in Kon-
takt kommt.

[0061] Das durch den Andockführungssensor 164,
der den vorstehend beschriebenen Zweck erfüllt,
nach außen ausgesendete Andockführungssignal
hat aufgrund des Führungssignalleitelements 140 ei-
nen begrenzten Aussendewinkel.

[0062] D. h., die Führung 142 und die Reflexionsplat-
te 144 blockieren Andockführungssignalanteile, die
einen breiten Aussendewinkel haben, während An-
dockführungssignalanteile mit einem schmalen Aus-
sendewinkel nach außen ausgesendet werden, so
dass ein Andockführungsbereich 164' eine relativ
schmale Breite hat.

[0063] Der Andockführungsbereich 164' kann zum
Überlappungsabschnitt der Zugangsführungsberei-
che 162' hin angeordnet sein, insofern der An-
dockführungssensor 164 und die Führung 142 zwi-
schen den Zugangsführungssensoren 162' angeord-
net sind.

[0064] Bei der Rückkehr zur Ladestation nähert sich
der Reinigungsroboter, während er auf den Überlap-
pungsabschnitt der Zugangsführungsbereiche 162'
zusteuert, dem Andockführungsbereich 164'. Nach-
dem er sich dem Andockführungsbereich 164' genä-
hert hat, wird der Reinigungsroboter durch das An-
dockführungssignal geführt und bewegt sich zur La-
destation.
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[0065] Hierbei vermindert der schmale Aussende-
winkel des Andockführungssignals den seitlichen Ab-
stand des Reinigungsroboters derart, dass er sich zur
Ladestation hin bewegt.

[0066] Weil die seitliche Bewegung des Reinigungs-
roboters während des Andockvorgangs vermindert
ist, kann die Andockgenauigkeit erhöht werden.

[0067] Nachstehend wird das Verfahren beschrie-
ben, gemäß dem der Reinigungsroboter zur Ladesta-
tion 1 mit der vorstehend erwähnten Struktur zurück-
geführt wird.

[0068] Wenn der Akkuladezustand des Reinigungs-
roboters niedrig ist, während der Reinigungsroboter
sich in einem vorgegebenen Reinigungsbereich be-
wegt und einen Reinigungsvorgang ausführt, oder
wenn der Reinigungsvorgang abgeschlossen ist,
kehrt der Reinigungsroboter zur Ladestation 1 zu-
rück, um den Akku aufzuladen.

[0069] Zu diesem Zweck sendet der Reinigungsro-
boter, wenn der Akkuladezustand niedrig ist oder der
Reinigungsvorgang abgeschlossen ist, ein Signal an
die Ladestation 1, um eine Rückführung anzufordern,
und das Signal wird durch die Rückführeinheit 100
der Ladestation 1 empfangen.

[0070] Wenn die Ladestation 1 das Signal vom Rei-
nigungsroboter empfängt, sendet sie das Rückführ-
signal über den Zugangsführungssensor 162 aus,
der Teil der Führungssignalerzeugungseinheit 160
ist. Der Reinigungsroboter bewegt sich, wenn er das
Rückführsignal erfasst, dem Rückführsignal folgend
zur Ladestation 1.

[0071] Während des vorstehend erwähnten Vor-
gangs wird die Drehbewegung der Räder des Reini-
gungsroboters gemäß der Richtung des empfange-
nen Rückführsignals gesteuert, d. h. gemäß der Posi-
tion des durch die Zugangsführungssensoren 162 er-
zeugten Zugangsführungsbereichs 162', so dass der
Reinigungsroboter sich zum Überlappungsabschnitt
der durch die Zugangsführungssensoren 162 erzeug-
ten Zugangsführungsbereiche 162' bewegen kann.

[0072] Wenn der Reinigungsroboter den Überlap-
pungsabschnitt der Zugangsführungsbereiche 162'
erreicht hat, bewegt sich der Reinigungsroboter ei-
nem durch den Andockführungssensor 164 ausge-
sendeten Andockführungssignal folgend zur Lade-
station 1.

[0073] Hierbei ist der Aussendewinkel des durch
den Andockführungssensor 164 ausgesendeten An-
dockführungssignals durch das Führungssignalleite-
lement 140 begrenzt, so dass die Breite des Andock-
führungsbereichs 164' schmal ist.

[0074] Daher wird die seitliche Bewegung des Reini-
gungsroboters in Abhängigkeit von der Richtung ver-
mindert, in der das Andockführungssignal empfan-
gen wird, und der Reinigungsroboter dockt an die
Ladestation 1 an, wobei der Reinigungsroboter eine
zunehmend lineare Bewegung ausführt, während er
sich der Ladestation 1 nähert.

[0075] Durch die vorstehend erwähnte Andockfüh-
rung kommt der Stromversorgungsanschluss des
Reinigungsroboters in einen stabilen Kontakt mit dem
Ladeanschluss 220 der Ladestation 1.

[0076] Das an der Unterseite des Ladeanschlusses
220 angeordnete Anschlusshalterelement 240 hält
den Ladeanschluss 220 elastisch, so dass der Strom-
versorgungsanschluss und der Ladeanschluss 220
in festem Kontakt miteinander bleiben können und
der angedockte Reinigungsroboter stabil aufgeladen
werden kann.

[0077] Wenn der Ladevorgang des Reinigungsro-
boters abgeschlossen ist und der Reinigungsrobo-
ter von der Ladestation 1 entnommen wird, um
ihn beispielsweise zu reinigen oder aufzubewahren,
kommt die Strukturstabilität des Anschlusshalterele-
ments 240 zum Einsatz, gemäß der der Ladean-
schluss 220 erneut seine anfängliche freiliegende Po-
sition einnimmt.

[0078] Die Ladestation gemäß der Ausführungsform
kann den Aussendewinkel des durch den Andock-
führungssensors ausgesendeten Andockführungssi-
gnals vermindern, und die Genauigkeit erhöhen, mit
der der Reinigungsroboter an die Ladestation an-
dockt.

[0079] Durch die Anschlusseinheit können der
Stromversorgungsanschluss des angedockten Reini-
gungsroboters und der Ladeanschluss der Ladesta-
tion in festem Kontakt miteinander bleiben, weil der
Ladeanschluss elastisch gehalten wird.

[0080] Daher kann die Ladestation gemäß der Aus-
führungsform den Reinigungsroboter effizient aufla-
den.

[0081] Obwohl Ausführungsformen unter Bezug auf
mehrere beispielhafte Ausführungsformen beschrie-
ben worden ist, ist für Fachleute offensichtlich, dass
innerhalb des Umfangs und der Prinzipien der vor-
liegenden Offenbarung verschiedenartige Modifika-
tionen und andere Ausführungsformen realisierbar
sind. Insbesondere sind innerhalb des Umfangs der
Offenbarung, der Zeichnungen und der beigefüg-
ten Schutzansprüche verschiedenartige Änderungen
und Modifikationen hinsichtlich der Bauteile und/oder
der Anordnungen und der Kombination von Bauteilen
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möglich, und darüber hinaus sind für den Fachmann
auch alternative Anwendungen ersichtlich.

Schutzansprüche

1.  Ladestation für einen Reinigungsroboter, wobei
die Ladestation aufweist:
einen Hauptkörper (10) mit einer Anschlusseinheit
(200), die dafür konfiguriert ist, den Reinigungsrobo-
ter aufzuladen, wobei der Hauptkörper (10) ein äuße-
res Erscheinungsbild definiert;
eine an einer Seite des Hauptkörpers (10) ange-
ordnete Führungssignalerzeugungseinheit (160) zum
Aussenden eines Rückführsignals zum Reinigungs-
roboter; und
ein an einer Seite der Führungssignalerzeugungsein-
heit (160) angeordnetes Führungssignalleitelement
(140) zum Verbessern des Andockverhaltens des
Reinigungsroboters durch Verbessern der Linearität
des Führungssignals,
wobei die Führungssignalerzeugungseinheit (160)
aufweist: mindestens ein Paar Zugangsführungssen-
soren (162), die ein Signal zum Führen des Reini-
gungsroboters zu einer Rückführposition aussenden,
und einen Andockführungssensor (164) zum Füh-
ren des Reinigungsroboters zu einer Andockposition
durch Aussenden eines Andockführungssignals, wo-
bei der Andockführungssensor (164) zwischen den
Zugangsführungssensoren (162) angeordnet ist,
wobei das Führungssignalleitelement (140) die Li-
nearität durch Begrenzen eines Aussendewinkels
des vom Andockführungssensor (164) ausgesende-
ten Signals verbessert, wobei das Führungssignallei-
telement (140) eine Führung (142) aufweist, die den
Andockführungssensor (164) umgibt und eine vorde-
re Öffnung hat.

2.   Ladestation nach Anspruch 1, wobei der eine
Andockführungssensor (164) das Andockführungssi-
gnal in einen Bereich aussendet, in dem sich die
von den Zugangsführungssensoren (162) ausgesen-
deten Signale überlappen.

3.    Ladestation nach Anspruch 1 oder 2, wobei
in der Führung (142) mehrere Reflexionseinheiten
(144) angeordnet sind, um die Linearität durch Be-
grenzen des Aussendewinkels des durch die vordere
Öffnung ausgesendeten Andockführungssignals wei-
ter zu verbessern.

4.  Ladestation nach Anspruch 3, wobei die Reflexi-
onseinheiten (144) in einem vorgegebenen Abstand
voneinander angeordnet sind.

5.  Ladestation nach Anspruch 3, wobei die Reflexi-
onseinheiten (144) von beiden Innenseiten der Füh-
rung (142) derart vorstehen, dass sie einander zuge-
wandt sind.

6.  Ladestation nach Anspruch 5, wobei ein Raum
zwischen den einander zugewandten Reflexionsein-
heiten (144) auf der gleichen Linie wie der Andock-
führungssensor (164) angeordnet ist.

7.  Ladestation nach Anspruch 3, wobei ein Ende
der Reflexionseinheit (144) abgeschrägt ist.

8.  Ladestation nach Anspruch 3, wobei eine dem
Andockführungssensor (164) zugewandte Fläche je-
der der Reflexionseinheiten (144) eine kleinere Vor-
sprunglänge hat als eine der offenen Vorderseite der
Führung (142) zugewandte Fläche jeder der Reflexi-
onseinheiten (144).

9.  Ladestation nach Anspruch 3, wobei das Ende
jeder der Reflexionseinheiten (144) zur offenen Vor-
derseite hin abgeschrägt ist.

Es folgen 6 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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