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DESCRIPCION
Robot limpiador
Antecedentes de la invencion
Campo de la invencion

La presente invencion se refiere a un robot limpiador y, mas particularmente, a un robot limpiador que puede reducir la
pérdida de fuerza de aspiracion.

Descripcion de la técnica relacionada

En general, un robot se ha desarrollado para uso industrial y para hacerse cargo de la automatizacion de las fabricas.
Recientemente, los campos de aplicacion de robots se han incrementado mas, se desarrollan robots médicos y robots
aeroespaciales, y también se desarrollan robots que se utilizan generalmente en el hogar.

Como un ejemplo representativo de robots utilizados en el hogar, hay un robot limpiador que aspira polvo o sustancias
extrafias para limpiar un area designada de forma autdnoma mientras se desplaza sobre la zona designada.

Dicho robot limpiador se proporciona generalmente con una bateria recargable y un sensor de obstaculos para evitar
obstaculos durante el desplazamiento con el fin de realizar la limpieza mientras se desplaza de forma auténoma.

Como se divulga en la patente coreana abierta al publico N° de publicacién 10-2010-0098997, un robot limpiador
incluye una carcasa que forma el aspecto externo de la robot limpiador y esta provista de un orificio de aspiraciéon a
través del cual el polvo o las sustancias extrafias son aspirados dentro de la carcasa, siendo las ruedas
proporcionadas en la carcasa, un motor de accionamiento para accionar las ruedas, un colector de polvo para recoger
el polvo o sustancias extrafias, y un motor de aspiracion conectado al colector de polvo.

El documento EP 0 803 224 A2 se refiere a un aspirador autoguiado que tiene un chasis que soporta una boquilla de
cepillo hacia el suelo y que tiene una abertura de la boquilla que comunica con una camara en la que esta dispuesto
un recipiente de polvo, estando la camara conectada al lado de entrada de una unidad de ventilador. El aspirador tiene
un sistema de accionamiento para accionar el aspirador en el suelo, incluyendo el sistema de accionamiento al menos
dos ruedas de traccion, que también estan dispuestas para guiar el aspirador en el suelo por el movimiento relativo de
las ruedas. El chasis y la boquilla estan provistos de medios que cooperan por medio de los cuales la boquilla es asi
soportada en el chasis para el movimiento vertical.

Sumario de la invenciéon

Por consiguiente, la presente invencion esta dirigida a un robot limpiador que obvia sustancialmente uno o mas
problemas debidos a limitaciones y desventajas de la técnica relacionada.

Un objeto de la presente invencion es proporcionar un robot limpiador que puede reducir la pérdida de fuerza de
aspiracion.

Otro objeto de la presente invencion es proporcionar un robot limpiador que puede mejorar la fuerza de aspiracion
usando una pluralidad de ventiladores.

Un objeto adicional de la presente invencion es proporcionar un robot limpiador que puede reducir el ruido generado
debido a la rotacién de los ventiladores.

Las ventajas, objetos y caracteristicas adicionales de la invencion se expondran en parte en la descripcion que sigue y
en parte seran evidentes para los expertos en la técnica tras el examen de lo siguiente o pueden aprenderse de la
practica de la invencion. Los objetivos y otras ventajas de la invencion se pueden realizar y alcanzar por la estructura
particularmente sefialada en la descripcion escrita y reivindicaciones de la misma asi como los dibujos adjuntos.

El objeto se resuelve mediante las caracteristicas de la reivindicacion independiente. De acuerdo con un ejemplo, un
robot limpiador incluye una carcasa que forma la apariencia externa del robot limpiador, un agitador giratorio y que
contacta con una superficie a limpiar, un colector de polvo en el que se recogen las sustancias extrafas, y una unidad
de aspiracion que proporciona la fuerza de aspiracion al colector de polvo, en el que el agitador esta dispuesto entre el
colector de polvo y la unidad de aspiracion.

Una entrada a través de la cual se aspiran las sustancias extrafias y el aire puede ser proporcionada en el colector de
polvo.

En particular, la entrada puede estar formada en un lado del colector de polvo enfrente de la unidad de aspiracion a
través del agitador, y el aire puede ser guiado a la unidad de aspiracion después de pasar por el colector de polvo.

El robot limpiador puede incluir ademas un tubo de comunicacién que comunica el colector de polvo y la unidad de

2



10

15

20

25

30

35

40

45

ES 2560616 T3

aspiracion entre si, y el tubo de comunicacién puede ser proporcionado por encima del agitador.
Un filtro de la filtracién de sustancias extrafias puede ser proporcionado en el tubo de comunicacion.

El colector de polvo puede incluir un elemento de compresion para comprimir las sustancias extrafas, y el elemento de
compresion se puede girar reciprocamente alrededor de un eje vertical para comprimir las sustancias extrafas.

Ademas, el colector de polvo puede incluir una guia dispuesta encima del elemento de compresion y que guia el aire,
aspirado en el colector de polvo, a la unidad de aspiracion.

El elemento de compresion se puede girar reciprocamente alrededor de un eje horizontal para comprimir las
sustancias extrafias.

La unidad de aspiracion puede incluir una unidad de conducto de guiado que guia de aire aspirado, un motor provisto
en un lado de la unidad de conducto de guiado, y los ventiladores sopladores de aire coaxialmente conectados a un
eje giratorio del motor y que giran.

El eje giratorio del motor puede estar dispuesto en paralelo con una entrada del conducto de guia.

La unidad de aspiraciéon puede incluir ademas un primer cojinete que se fija de manera giratoria un extremo del eje
rotativo del motor a la unidad de conducto de guia.

La unidad de conducto de guia incluye un primer conducto de guia y un segundo conducto de guia dispuestos en
paralelo, y un primer ventilador soplador de aire y un segundo ventilador soplador de aire pueden ser proporcionados
en el primer conducto de guia y el segundo conducto de guia.

Aqui, el aire puede ser aspirado por division en el primer conducto de guia y el segundo conducto de guia.

La unidad de aspiracion puede incluir ademas un segundo cojinete de manera giratoria que fija el eje giratorio en una
parte del eje giratorio que esta acoplada con el primer ventilador soplador de aire, y un tercer cojinete que fija de
manera giratoria el eje giratorio en una parte del eje giratorio que esta acoplada con el segundo ventilador soplador de
aire.

Ha de entenderse que tanto la descripcion general anterior como la siguiente descripcion detallada de la presente
invencion son ejemplares y explicativas y estan destinadas a proporcionar una explicacion adicional de la invencion
como se reivindica.

Breve descripcion de los dibujos

Los dibujos adjuntos, que se incluyen para proporcionar una comprension adicional de la invencién y se incorporan en
y constituyen una parte de esta solicitud, ilustran realizacion(es) de la invenciéon y junto con la descripcion sirven para
explicar el principio de la invencion. En los dibujos:

La figura 1 es una vista en planta que ilustra el interior de un robot limpiador de acuerdo con la presente invencion;

La figura 2 es una vista esquematica en seccion longitudinal de un colector de polvo de acuerdo con una realizacién de
la presente invencion;

La figura 3 es una vista en planta de la figura 2;

La figura 4 es una vista esquematica en seccion longitudinal de un colector de polvo de acuerdo con otra realizacion
de la presente invencion;

La figura 5 es una vista en planta de la figura 4;

La figura 6 es una vista esquematica en perspectiva de un colector de polvo de acuerdo con una realizacién adicional
de la presente invencion;

La figura 7 es una vista en perspectiva de una unidad de aspiracion de acuerdo con la presente invencion;
La figura 8 es una vista que ilustra una modificacion de la unidad de aspiracion de la figura 7;

La figura 9 es una vista que ilustra otra modificacion de la unidad de aspiracion de la figura 7; y

La figura 10 es una vista que ilustra otra modificacion de la unidad de aspiracién de la figura 7.
Descripcion detallada de la invenciéon

Se hara referencia ahora en detalle a las realizaciones preferidas de la presente invencion, ejemplos de las cuales se
ilustran en los dibujos que se acomparian. Siempre que sea posible, los mismos nimeros de referencia se utilizaran en
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todos los dibujos para referirse a las partes iguales o similares.

Los tamafios o formas de los elementos ilustrados en los dibujos que se acompafian pueden ser exagerados, omitirse,
o ilustrase esquematicamente por razones de claridad y conveniencia de la descripcion. Ademas, los términos
definidos especialmente en consideracion de la configuracion y funcién de la presente invencion pueden variarse de
acuerdo a la intencion de un usuario o un operador o la costumbre. Definicién de estos términos se da en base a la
descripcién de la presente invencion.

La figura 1 es una vista en planta que ilustra el interior de un robot limpiador de acuerdo con la presente invencion. En
lo sucesivo, el robot limpiador se describira con referencia a la figura 1.

El robot limpiador de acuerdo con la presente invencion incluye una carcasa 10 que forma la apariencia externa del
robot limpiador, un colector de polvo 40 que recoge las sustancias extrafias, y una unidad de aspiracién 60 que
proporciona la fuerza de aspiracion al colector de polvo 40. El colector de polvo 40 y la unidad de aspiracion 60 se
alojan en la carcasa 10.

El robot limpiador de acuerdo con la presente invencion incluye ademas un agitador rotatorio 20 y que contacta una
superficie a limpiar. Dado que el agitador 20 se encuentra en la parte inferior de la carcasa 10, la figura 1 ilustra el
agitador 20, una parte de la forma del cual se oculta. Tal un agitador 20 esta fijado a la carcasa 10 de modo que pueda
girar, y cuando agitador 20 hace contacto con la superficie a limpiar, las sustancias extrafias puede ser extraidas de la
superficie a limpiar y luego aspiradas en el robot limpiador.

Ademas, el robot limpiador de acuerdo con la presente invencién incluye un tubo de comunicacion 90 que interconecta
el colector de polvo 40 y la unidad de aspiracion 60. Un filtro 92 se puede proporcionar en el tubo de comunicacion 90.
El filtro 92 puede evitar que sustancias extrafias recogidas en el colector de polvo 40 se muevan hacia la unidad de
aspiracion 60.

Particularmente, el agitador 20 esta dispuesto entre el colector de polvo 40 y la unidad de aspiracién 60. Es decir, €l
colector de polvo 40 y la unidad de aspiracion 60 estan dispuestos en ambos lados del agitador 20.

En la presente invencion, ya que el agitador 20 y el tubo de comunicacién 90 se apilan como se ve desde la parte
superior, como se muestra en la figura 1, los espacios ocupados por el agitador 20 y el tubo de comunicacion 90 se
solapan y por lo tanto un espacio ocupado por el robot limpiador puede ser reducido. El agitador 20 esta dispuesto en
la porcidn inferior de la carcasa 10 con el fin de estar expuestos al exterior, y por lo tanto no requiere la totalidad del
espacio vertical dentro de la carcasa 10. Por lo tanto, el agitador 20 y el tubo de comunicacion 90 pueden estar
dispuestos de manera que se superponen como se ve desde la parte superior. La razén de esto es que el tubo de
comunicacion 90 no utiliza un espacio inferior ocupado por el agitador 20, entre el espacio interior dentro de la carcasa
10, pero puede utilizar solamente un espacio superior proporcionado por encima del agitador 20.

Si el tubo de comunicacién 90 no esta instalado, un espacio que corresponde al espacio superior provisto por encima
del agitador 20 entre el espacio interior dentro de la carcasa 10 se convierte en un espacio muerto. Por lo tanto, el tubo
de comunicacién 90 puede estar dispuesto en dicho espacio muerto, por lo tanto utilizando de forma mas eficaz el
espacio interior del robot limpiador. De este modo, los componentes esenciales, tales como un sensor y una bateria,
se pueden disponer mas libremente dentro de la carcasa 10.

En el robot limpiador de acuerdo con la presente invencion, el aire aspirado desde la superficie a limpiar no es guiado
a la unidad de aspiracion 60 por la que atraviesa el interior del colector de polvo 40, y por lo tanto, puede acortarse una
trayectoria de movimiento de aire dentro de la carcasa 10. Debido a que el colector de polvo 40 y la unidad de
aspiracion 60 estan dispuestos en los lados del agitador 20, y el flujo de aire aspirado en el colector de polvo 40 se
cambia antes de aire que llega a un extremo del colector de polvo 40 alcance el otro extremo del colector de polvo 40
con el fin de pasar a la unidad de aspiracion 60. Tal flujo de aire se describira en mayor detalle mas adelante.

El colector de polvo 40 puede estar provisto en un borde de la carcasa 10 con el fin de permitir a un usuario poder
conectar/desconectar el colector de polvo 40 a/de la carcasa 10. Para descargar las sustancias extrafas recogidas en
el colector de polvo 40 desde el colector de polvo 40, el usuario puede conectar/desconectar el colector de polvo 40
al/de la carcasa 10.

Aunque no se muestra en la figura 1, el robot limpiador esta provisto de ruedas, un motor de accionamiento
accionando las ruedas, y una fuente de alimentacion de tipo de bateria que proporciona electricidad.

Con el fin de mover el robot limpiador a una posicion deseada, las ruedas pueden incluir una rueda izquierda y una
rueda derecha. Aqui, la rueda izquierda y la rueda derecha pueden girar a diferentes velocidades de rotacion de
manera que el robot limpiador puede girar en la direccion hacia la izquierda o hacia la derecha. Por supuesto, la rueda
izquierda y la rueda derecha se pueden girar a la misma velocidad de rotacién para que el robot limpiador pueda
avanzar o retroceder.

La figura 2 es una vista esquematica en seccion longitudinal de un colector de polvo de acuerdo con una realizacién de
la presente invencion, y la figura 3 es una vista en planta de la figura 2. En lo sucesivo, el colector de polvo de acuerdo
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con esta realizacién se describira con referencia a las figuras 2 y 3.

Como se muestra en la figura 2, la unidad de aspiracién 60, el tubo de comunicacién 90 y el colector de polvo 40 estan
dispuestos desde la izquierda, y el agitador 20 se proporciona por debajo del tubo de comunicacion 90.

El agitador 20 esta dispuesto entre el colector de polvo 40 y la unidad de aspiracion 60. Es decir, el colector de polvo
40 esta dispuesto en un lado del agitador 20, y la unidad de aspiracion 60 esta dispuesta en el otro lado del agitador
20.

Una entrada 41 a través del cual las sustancias extrafias y el aire son aspirados en el colector de polvo 40 se
proporciona en el colector de polvo 40. Aqui, la entrada 40 esta formada en el lado del colector de polvo 40 enfrente de
la unidad de aspiracion 60 a través del agitador 20.

La entrada 41 puede ser inclinada en un angulo designado mientras se enfrenta el agitador 20. Por ejemplo, si la
entrada 41 se forma en paralelo con la superficie a limpiar, es decir, la superficie horizontal, cuando la fuerza de
aspiracion de sustancias extrafias aspiradas a través de la entrada 41 se debilita, las sustancias extrafias pueden caer
de nuevo a la superficie a ser limpiada través de la entrada 41 por gravedad.

Por otro lado, si la entrada 41 se forma perpendicularmente a la superficie a limpiar, es decir, la superficie horizontal,
con el fin de hacer que el aire aspirado en el colector de polvo 40 a través de la entrada 41 pase a la unidad de
aspiracion 60, un angulo de 180 grados necesita ser cambiado sin una parte, el angulo del cual se cambia facilmente.
Puesto que la trayectoria de movimiento de aire aspirado se cambia repentinamente en la direccion opuesta, se puede
producir pérdida de fuerza de aspiracion. El aire aspirado a través de la entrada 41 debe fluir hacia el tubo de
comunicacion 90, y la entrada 41 y el tubo de comunicacion 90 estan dispuestos en direcciones opuestas. Por lo tanto,
en consideracion del flujo de aire y las sustancias extrafias aspiradas a través de la entrada 41, la entrada 41 puede
ser dispuesta de manera que esté inclinada en un angulo designado de la superficie a limpiar.

Si el agitador 20 se hace girar en el sentido antihorario en la figura 2, el aire y las sustancias extrafias pueden ser
absorbidos mas facilmente a través de la entrada 41. Es decir, la razén de esto es que la direccion del flujo de aire
generada por la rotaciéon del agitador 20 o la direccion de la sustancia extrafia, en movimiento por la rotacion del
agitador 20 coincide con la direccién de aspiracion en la entrada 41.

El colector de polvo 40 esta provisto de un espacio designado formado en la misma y, por lo tanto, puede mantener un
estado en el que las sustancias extrafas aspiradas a través de la entrada 41 se recogen en el colector de polvo 40.
Ademas, el colector de polvo 40 puede incluir un elemento de compresion 42 comprimiendo las sustancias extrafas de
modo que las sustancias extrafias aspiradas pueden moverse a la parte trasera del colector de polvo 40, es decir, el
otro lado del colector de polvo 40 opuesto a la entrada 41. Menos influencia del aire aspirado a través de la entrada 41
se puede aplicar al otro lado del colector de polvo 40 opuesto a la entrada 41.

El elemento de compresion 42 se puede formar en la forma de una placa que tiene un area designada. Aqui, puede
ser proporcionado un motor de accionamiento independiente para rotar el elemento de compresion 42.

El elemento de compresidn 42 se hace girar reciprocamente alrededor de un eje vertical de 43 provisto en un extremo
del elemento de compresion 42, y por lo tanto puede comprimir las sustancias extraias. Si las sustancias extrafas se
encuentran adyacentes a la entrada 41 y se quedaron en la superficie interna del colector de polvo 40, las sustancias
extrafas pueden moverse en el interior del colector de polvo 40 por el movimiento del elemento de compresién 42. Es
decir, el elemento de compresion 42 se aplica fuerza para mover las sustancias extrafias en el colector de polvo 40
independientemente de la fuerza de aspiracién de la unidad de aspiracién 60.

El tubo de comunicacion 90 esta dispuesto entre el colector de polvo 40 y la unidad de aspiracion 60. Aqui, el filtro 92
se proporciona dentro del tubo de comunicacién 90, y por lo tanto puede evitar que sustancias extrafias aspiradas en
el colector de polvo 40 se muevan a la unidad de aspiracion 60 y dafien la unidad de aspiracién 60. Ademas, el filtro 92
puede impedir que las sustancias extrafas se descarguen de nuevo al exterior de la carcasa 10 a través de la unidad
de aspiracion 60. El aire puede pasar del colector de polvo 40 a la unidad de aspiracion 60 a través del filtro 92, pero
las sustancias extrafias no se mueven desde el colector de polvo 40 a la unidad de aspiracion 60 a través del filtro 92.

La unidad de aspiracion 60 incluye ventiladores sopladores de aire 68 que generan fuerza de aspiracion en el colector
de polvo 40. Cuando los ventiladores sopladores de aire 68 giran, sustancias extrafias y aire fluyen en el colector de
polvo 40 a través de la entrada 41 y, a continuacion solo se mueve aire a la unidad de aspiracion 60 a través del filtro
92 y se descarga a continuacion hacia el exterior.

El tubo de comunicacién 90 se proporciona por encima del agitador 20. Dado que el colector de polvo 40, la unidad de
aspiracion 60, el agitador 20 y el tubo de comunicacion 90 pueden estar dispuestos de forma cercana, un espacio
ocupado por los componentes puede ser reducido a través de una disposicion de este tipo.

En lo sucesivo, se describira el funcionamiento del colector de polvo de acuerdo con esta realizacion.
En primer lugar, cuando los ventiladores sopladores de aire 68 de la unidad de aspiraciéon 60 son accionados, la
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unidad de aspiracion 60 genera fuerza de aspiracion. Dado que la unidad de aspiracion 60 esta conectada al colector
de polvo 40 a través del tubo de comunicacion 90, la aspiracion se lleva a cabo también en el colector de polvo 40. Si
el agitador 20 se hace girar en el sentido antihorario, el agitador 20 puede ayudar aspiracion de sustancias extrafias y
del aire.

El aire y sustancias extrafias aspiradas a través del flujo de entrada 41 en el colector de polvo 40. Puesto que el
elemento de compresion 42 se hace girar reciprocamente en las direcciones hacia la izquierda y hacia la derecha
sobre el eje vertical de 43, las sustancias extrafias que tienen un volumen son guiadas hacia el interior del colector de
polvo 40 para llegar a estar distantes de la entrada 41. Por lo tanto, las sustancias extrafias se enredan dentro del
colector de polvo 40 y de este modo se comprimen, y el espacio dentro del colector de polvo 40 se puede aumentar.

Por otro lado, el aire guiado hacia el colector de polvo 40 que se mueve al | tubo de comunicacion 90, pasa a través
del filtro 92, y es guiado entonces a la unidad de aspiracién 60. En particular, ya que el aire es aspirado dentro de la
entrada 41 dispuesta en la porcion inferior del colector de polvo 40 y se guia entonces al tubo de comunicacion 90
conectada a la parte superior del colector de polvo 40, se cambia la direccién del aire. Dado que las sustancias
extrafias recogidas en el colector de polvo 40 se comprimen para llegar a estar distantes de la entrada 41, el aire
aspirado en la entrada 41 se puede mover facilmente al tubo de comunicacién 90.

Particularmente, el aire guiado al tubo de comunicacion 90 después de pasar por el colector de polvo 40 no atraviesa
el interior del colector de polvo 40. Aqui, “atravesar” significa que una entrada esta formada en un extremo izquierdo
del colector de polvo, se forma una salida en un extremo derecho del colector de polvo y por lo tanto, el aire se mueve
mientras pasa a través de la totalidad del interior del colector de polvo. Es decir, ya que el aire pasa a través del
colector de polvo 40 mediante la entrada 41 y el tubo de comunicacién 90 provisto en la misma superficie lateral del
colector de polvo 40 como una entrada y una salida, la distancia de movimiento del aire dentro del colector de polvo 40
puede acortarse. En consecuencia, una longitud de aire finalmente guiado a la unidad de aspiraciéon 60 después de ser
aspirado en la entrada 41, es decir, el camino de dicho aire, se acorta, y por lo tanto, la pérdida de fuerza de aspiracion
generada a partir de la unidad de aspiracion 60 se puede reducir. Por ejemplo, si la longitud de la entrada 41 a la
unidad de aspiracién 60 se incrementa, la fuerza de aspiracion en la entrada 41 se puede disminuir debido a la pérdida
generada por la friccion incluso si se utiliza la unidad de aspiracion para generar la misma fuerza de aspiracion.

La figura 4 es una vista esquematica en seccion longitudinal de un colector de polvo de acuerdo con otra realizacion
de la presente invencion, y la figura 5 es una vista en planta de la figura 4. En lo sucesivo, el colector de polvo de
acuerdo con esta realizacion se describira con referencia a las figuras 4 y 5.

El colector de polvo 40 de acuerdo con esta forma de realizacién mostrada en las figuras 4 y 5 es el mismo que el
colector de polvo 40 de acuerdo con la primera realizaciéon mostrada en las figuras 2 y 3, excepto que el colector de
polvo 40 de acuerdo con esta realizacion incluye una guia 46 que guia el aire aspirado en el colector de polvo 40 a la
unidad de aspiracion 60. Una descripcion de algunas partes en esta realizacién que son sustancialmente las mismas
que las de la realizacion anterior se omitira porque se considera que es innecesaria, y so6lo se describiran partes en
esta forma de realizacién que son diferentes de la primera realizacion.

La guia 46 esta dispuesta adyacente a la parte superior del colector de polvo 40, es decir, una porcion del colector de
polvo 40 a la que esta conectado el tubo de comunicacion 90. Como se muestra en la figura 5, ambas superficies de la
guia 46 instalada en ambos lados de una superficie central de la guia 46 se puede propagar hacia el tubo de
comunicacion 90 en un angulo de inclinacién designado. La guia 46 puede guiar mas facilmente el aire aspirado a
través de la entrada 41 al tubo de comunicacion 90. La guia 46 funciona como una placa de reflexion para el aire
aspirado a través de la entrada 41, y pueden hacer que el aire se mueva al tubo de comunicacion 90 después de la
colision con la guia 46.

La guia 46 puede modificarse a otras formas siempre y cuando la guia 46 guie facilmente el aire aspirado a través de
la entrada 41 al tubo de comunicacion 90.

Si el volumen del colector de polvo de acuerdo con esta forma de realizacion mostrada en las figuras 4 y 5 es el mismo
que el volumen del colector de polvo de acuerdo con la primera realizacién descrita anteriormente que se muestra en
las figuras 2 y 3, el tamafo del elemento de compresién 42 puede ser reducido. La razén de esto es que, en esta
realizacion, que difiere de la primera forma de realizacién, la guia 46 se proporciona por encima del elemento de
compresion 42 y se requiere un espacio para la instalacion de la guia 46.

La figura 6 es una vista esquematica en perspectiva de un colector de polvo de acuerdo con una realizacién adicional
de la presente invencién. En lo sucesivo, el colector de polvo de acuerdo con esta realizacion se describira con
referencia a la figura 6.

El colector de polvo 40 de acuerdo con esta forma de realizacion mostrada en la figura 6 es el mismo que el colector
de polvo 40 de acuerdo con la primera realizaciéon mostrada en las figuras 2 y 3, excepto que el colector de polvo 40
de acuerdo con esta realizacién se hace girar reciprocamente alrededor de un eje horizontal mas que de un eje
vertical. Una descripcion de algunas partes en esta forma de realizacion mostrada en la figura 6 que son
sustancialmente las mismas que las de la antigua forma de realizacién mostrada en las figuras 2 y 3 se omitira porque
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se considera que es innecesaria, pero los contenidos relativos se aplican a esta realizacion.

El elemento de compresion 42 se hace girar reciprocamente en las direcciones ascendente y descendente alrededor
de un arbol horizontal 44, y por lo tanto puede comprimir las sustancias extrafias. Es decir, las sustancias extrafas
aspiradas a través de la entrada 41 y acumuladas adyacentes a la entrada 41 se pueden mover en el interior del
colector de polvo 40 por el movimiento del elemento de compresién 42.

Aqui, la rotacion inversa de la elemento de compresion 42 en las direcciones ascendente y descendente puede
generarse solo por un tiempo especifico.

Por ejemplo, si la unidad de aspiracion 60 genera fuerza de aspiracion, el elemento de compresion 42 se mueve a la
posicion mas alta y por lo tanto puede llevar a cabo una funcion similar a la guia 46 de acuerdo con la realizacion
mostrada en las figuras 4 y 5. Puesto que el elemento de compresion 42 esta provisto en la porcién superior del
colector de polvo 40 de manera que se inclina en un angulo designado hacia el tubo de comunicacion 90, el aire
aspirado a través de la entrada 41 choca con el elemento de compresion 42, y la direccion de movimiento del aire
puede ser cambiada hacia el tubo de comunicacion 90.

Por otro lado, si la unidad de aspiracion 60 no genera fuerza de aspiracion, el elemento de compresion 42 es girado
reciprocamente en las direcciones ascendente y descendente por un tiempo designado, y por lo tanto puede servir de
guia a sustancias extrafias en el interior del colector de polvo 40. Las sustancias extrafias guiadas al interior del
colector de polvo 40 se pueden comprimir por la rotacién del elemento de compresion 42.

La figura 7 es una vista en perspectiva de la unidad de aspiracion de acuerdo con la presente invenciéon. En lo
sucesivo, la unidad de aspiracion se describira con referencia a la figura 7.

La unidad de aspiracion 60 incluye una unidad de conducto de guia 62 que guia el aire aspirado, un motor 64 provisto
en un lado de la unidad conducto de guia 62, y ventiladores sopladores de aire 68 conectados coaxialmente a un arbol
de rotacion 66 del motor 64 y que se hacen girar.

El arbol de rotacion 66 del motor 64 puede estar dispuesto en paralelo con la entrada de la unidad de conducto de guia
62. Es decir, dado que el arbol de rotacién de los ventiladores sopladores de aire 68 es el mismo que el arbol de
rotacion 66 del motor 64, pudiendo el arbol de rotacién de los ventiladores sopladores de aire 68 estar dispuesto en
paralelo con la entrada de la unidad de conducto de guia 62. Por lo tanto, el centro del arbol de rotacion de los
ventiladores sopladores de aire 68 y la direccion del aire que fluye desde la entrada de la unidad de conducto de guia
62 pueden ser perpendiculares entre si.

La unidad de conducto de guia 62 puede incluir un primer conducto de guia 62a y un segundo conducto de guia 62b
dispuestos en paralelo. El primer conducto de guia 62a y el segundo conducto de guia 62b estan dispuestos en
paralelo entre si, y un primer ventilador soplador de aire 68a y un segundo ventilador soplador de aire 68b pueden
proporcionarse en el primer conducto de guia 62a y el segundo conducto de guia 62b.

Dado que el primer ventilador soplador de aire 68a y el segundo ventilador soplador de aire 68b tienen alabes que
generan de forma independiente los flujos de aire, los alabes pueden generar flujos de aire, respectivamente caigan en
el primer conducto de guia 62a y el segundo conducto de guia 62b mediante la rotacion de los ventiladores sopladores
de aire 68a y 68b.

El primer conducto de guia 62a y el segundo conducto de guia 62b tienen formas similares, y cuentan con vias de flujo
independientes a lo largo de las cuales el aire puede fluir. Por lo tanto, el aire puede ser aspirado en forma dividida en
el primer conducto de guia 62a y el segundo conducto de guia 62b. De la misma manera, el aire que fluye en el primer
conducto de guia 62a y el aire que fluye en el segundo conducto de guia 62b puede ser descargado de forma
independiente hacia el exterior a través del primer ventilador soplador de aire 68a y el segundo ventilador soplador de
aire 68b.

En la presente invencion, se utilizan dos ventiladores sopladores de aire, y por lo tanto, la fuerza de aspiracion puede
duplicarse. Ademas, en la presente invencion, si el area en seccion transversal de las entradas del primer conducto de
guia 62a y el segundo conducto de guia 62b es igual al area en seccion transversal de la entrada de un conducto de
guia convencional, la fuerza de aspiracion de los respectivos ventiladores sopladores de aire se dispersa
uniformemente en las entradas del primer conducto de guia 62a y el segundo conducto de guia 62b, y por lo tanto la
pérdida de fuerza de aspiracion se puede reducir.

El motor 64 puede ser instalado en un lado del primera conducto de guia 62a, y un primer cojinete 70 que soporta
rotativamente el arbol de rotacién 66 del motor 64 se puede instalar en un lado del segundo conducto de guia 62b
opuesto al motor 64.

El primer cojinete 70 estd formado en una forma cilindrica, estando la superficie exterior del primer cojinete 70
soportada por el segundo conducto de guia 62b, y el arbol de rotacion 66 del motor 64 esta insertado de forma
giratoria en el primer cojinete 70.
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Es decir, un extremo del arbol de rotacién 66 del motor 64 esta soportado por el motor 64, y el otro extremo del arbol
de rotacion 66 esta soportado por el primer cojinete 70. Por lo tanto, puesto que los dos extremos del arbol de rotacion
66 del motor 64 estan soportados, el ruido y la vibracion generada cuando el arbol de rotacioén 66 se hace girar pueden
ser reducidos.

La figura 8 es una vista que ilustra una modificacion de la unidad de aspiracion de la figura 7. En lo sucesivo, tal
modificacion se describira con referencia a la figura 8.

La unidad de aspiracion de acuerdo con la modificacion mostrada en la figura 8 es la misma que la unidad de
aspiracion que se muestra en la figura 7, excepto que la unidad de aspiracion de acuerdo con la modificaciéon mostrada
en la figura 8 incluye ademas un segundo cojinete 72 dispuesto en una porcion del arbol de rotacion 66 que esta
acoplado con el primer ventilador soplador de aire 68a para fijar de forma giratoria el arbol de rotacion 66.

Es decir, en la modificacion de la figura 8, ya que el niumero de puntos de apoyo del arbol de rotacién 66 del motor 64
se incrementa en comparacion con la unidad de aspiracién que se muestra en la figura 7, el arbol de rotacion 66 puede
ser soportado de forma mas estable y el ruido y la vibracién causada por el arbol de rotacién 66 pueden ser reducidos.

El segundo cojinete 72 puede incluir una primera superficie de montaje 74 que soporta rotativamente el arbol de
rotacion 66, extendiéndose los nervios 76 desde la primera superficie de montaje 74 en la direccion radial, y una
segunda de superficie montaje 78 proporcionada en los extremos exteriores de los nervios 76.

La segunda superficie de montaje 78 puede ser soportada por el primer conducto de guia 62a o el primer ventilador
soplador de aire 68a. Si la segunda superficie de montaje 78 contacta con el primer conducto de guia 62a, la segunda
superficie de montaje 78 esta soportada por el primer conducto de guia 62a. Por otro lado, si la segunda superficie de
montaje 78 contacta con el primer ventilador soplador de aire 68a, la segunda superficie de montaje 78 es soportada
por el primer ventilador soplador de aire 68a.

Dado que los nervios costillas plurales 76 estan dispuestos en la direccion radial entre la primera superficie de montaje
74 y la segunda superficie de montaje 78, la primera superficie 74 de montaje puede soportar de forma estable el arbol
de rotacion 66.

La figura 9 es una vista que ilustra otra modificacion la unidad de aspiracion de la figura 7.

La unidad de aspiracién de acuerdo con la modificacion mostrada en la figura 9 puede incluir ademas un tercer
cojinete 80 dispuesto en una porcion del arbol de rotacién 66 que esta acoplado con el segundo ventilador soplador de
aire 68b para fijar el arbol de rotacién 66, a diferencia de la unidad de aspiracién que se muestra en la figura 7.

En la misma manera que el segundo cojinete 72, el tercer cojinete 80 puede incluir una primera superficie de montaje
82 situada en el centro del tercer cojinete 80, una pluralidad de nervios 84 que se extienden desde la primera
superficie de montaje 82 en la direccion radial, y una segunda superficie de montaje 86 proporcionada en los extremos
exteriores de los nervios 84.

Sin embargo, el tercer cojinete 80 se diferencia del segundo cojinete 72 en que el tercer cojinete 80 hace que el arbol
de rotacion 66 sea soportado rotativamente por el segundo conducto de guia 62b o el segundo ventilador soplador de
aire 68b.

Como se muestra en la figura 9, si se afiade el tercer cojinete 80, el arbol de rotaciéon 66 esta soportado por el motor
64, el primer cojinete 80 y el tercer cojinete 80, y por lo tanto el ruido y la vibraciéon generados desde el arbol de
rotacion 66 pueden ser reducidos.

La figura 10 es una vista que ilustra otra modificacién de la unidad de aspiracion de la figura 7. En lo sucesivo, tal
modificacién se describira con referencia a la figura 10.

La unidad de aspiracién de acuerdo con la modificacion mostrada en la figura 10 incluye tanto el segundo cojinete 72 y
el tercer cojinete 80 mostrado en las figuras 8 y 9. Por supuesto, la unidad de aspiraciéon de acuerdo con la
modificaciéon mostrada en la figura 10 incluye el primer cojinete 70 mostrado en la figura 7.

Por conveniencia, se omitira una descripcion del primer cojinete 70, el segundo cojinete 72 y el tercer cojinete 80.

Dado que la unidad de aspiracién de acuerdo con la modificacion mostrada en la figura 10 incluye la totalidad del
primer cojinete 70, el segundo cojinete 72 y el tercer cojinete 80, el arbol de rotacion 66 esta soportado por el motor
64, el primer cojinete 80, el segundo cojinete 72 y el tercer cojinete 80, y por lo tanto el ruido y la vibracién generados
desde el arbol de rotacién 66 pueden ser reducidos.

Como es evidente por la descripcidn anterior, un robot limpiador de acuerdo con la presente invencién acorta un
camino por el que el aire aspirado se mueve a una unidad de aspiracion, y por lo tanto puede reducir la pérdida de la
fuerza de aspiracion.

Ademas, el robot limpiador de acuerdo con la presente invencion acorta una trayectoria de movimiento de aire, y por lo
8
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tanto, el espacio interior del robot limpiador se puede utilizar de manera mas eficaz.

Ademas, el robot limpiador de acuerdo con la presente invencién previene que el aire aspirado atraviese un colector de
polvo, y por lo tanto no genera pérdida de fuerza de aspiracion incluso si las sustancias extrafias se acumulan en el
colector de polvo.

Ademas, el robot limpiador de acuerdo con la presente invencién puede aumentar la fuerza de aspiracion de la unidad
de aspiracion, mejorando asi el rendimiento de limpieza del robot limpiador.

Por otra parte, el robot limpiador de acuerdo con la presente invencion puede reducir el ruido generado debido a la
rotacion de los ventiladores.

Sera evidente para los expertos en la técnica que diversas modificaciones y variaciones se pueden hacer en la
presente invencion sin apartarse del ambito de la invencién. Por lo tanto, se pretende que la presente invencién cubra
las modificaciones y variaciones de esta invencion siempre que estén dentro del alcance de las reivindicaciones
adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un robot limpiador que comprende:
una carcasa (10) que forma la apariencia externa del robot limpiador;
un agitador (20) giratorio y en contacto una superficie a limpiar;

un colector de polvo (40) en el que se recogen las sustancias extrafias; y una unidad de aspiracion (60) que
proporciona fuerza de aspiracion al colector de polvo (40),

en el que el agitador (20) esta dispuesto entre el colector de polvo (40) y la unidad de aspiracion (60);
caracterizado porque
la unidad de aspiracion (60) incluye una unidad de conducto de guia (62) que guia el aire aspirado,

en el que la unidad de conducto de guia (62) incluye un primer conducto de guia (62a) y un segundo conducto
de guia (62b) dispuestos en paralelo.

2. El robot limpiador segun la reivindicacion 1, en el que la unidad de aspiracion (60) incluye un primer ventilador
soplador de aire (68a) dispuesto en el primer conducto de guia (62a) y un segundo ventilador soplador de aire (68b)
previsto en el segundo conducto de guia (62b).

3. El robot limpiador segun la reivindicacion 1, en el que una entrada (41), a través de la cual se aspiran las sustancias
extrafias y el aire, se proporciona en el colector de polvo (40), estando la entrada (41) inclinada hacia la superficie a
limpiar.

4. El robot limpiador segun la reivindicacion 3, en el que la entrada (41) esta formada en un lado del colector de polvo
(40) opuesto a la unidad de aspiracion (60) a través del agitador (20).

5. El robot limpiador segun la reivindicacion 1, en el que el aire es guiado a la unidad de aspiracion (60) después de
pasar a través del colector de polvo (40).

6. El robot limpiador segun la reivindicacion 1, en el que el aire que fluye al interior del colector de polvo (40) es guiado
para llegar a estar distante de la unidad de aspiracion (60).

7. El robot limpiador segun la reivindicacion 1, en el que el aire descargado desde el colector de polvo (40) es guiado
para llegar a estar cerca de la unidad de aspiracioén (60).

8. El robot limpiador segun la reivindicacion 1, que comprende ademas un tubo de comunicacién que comunica el
colector de polvo y la unidad de aspiracion entre si.

9. El robot limpiador segun la reivindicacion 8, en el que el tubo de comunicacion (90) se proporciona por encima del
agitador (20).

10. El robot limpiador segun la reivindicacion 8, en el que:

una entrada (41) a través de la cual se aspiran las sustancias extrafias y el aire se proporciona en el colector
de polvo (40); y

una entrada del tubo de comunicacion (90) esta formada por encima de la entrada (41).

11. El robot limpiador segun la reivindicacion 8, en el que un filtro (92) que filtra sustancias extrafias se proporciona en
el tubo de comunicacion (90).

12. El robot limpiador segun la reivindicacién 1, en el que el colector de polvo (40) incluye un elemento de compresion
(42) que comprime las sustancias extrafas.

13. El robot limpiador segun la reivindicacion 12, en el que el elemento de compresién (42) se hace girar
reciprocamente alrededor de un arbol vertical (43) para comprimir las sustancias extrafias.

14. El robot limpiador segun la reivindicacion 12, en el que el elemento de compresién (42) se hace girar
reciprocamente alrededor de un arbol horizontal (44) para comprimir las sustancias extrafias.

15. El robot limpiador segun la reivindicacion 2, en el que la unidad de aspiracién (60) incluye:

un motor (64) previsto en un lado de la unidad de conducto de guia (62);

10
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en el que los ventiladores sopladores de aire (68) estan coaxialmente conectados a un arbol de rotacion (66)
del motor (64) y giran.
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