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DESCRIPCION
Robot de tratamiento de suelo con bascula para personas

La invencion se refiere a un robot de tratamiento de suelo con un aparato de tratamiento de suelo desplazable de
forma automatica, el cual presenta una carcasa. La invencion se refiere también a un sistema para el tratamiento de
suelo con un aparato de tratamiento de suelo desplazable de forma automatica, una carcasa y un robot de
tratamiento de suelo que presenta un acumulador y con una estaciébn de base al menos para la carga del
acumulador del aparato de tratamiento de suelo, presentando la carcasa del aparato de tratamiento de suelo una
superficie de apoyo en el lado superior, para el soporte de una persona y presentando la estacion de base una placa
de base para el alojamiento de todos los puntos de apoyo del aparato de tratamiento de suelo.

Con un aparato de tratamiento de suelo se entiende en el marco de la presente invencion un dispositivo de
aspiracién y/o de barrido. Para ello, este tipo de dispositivos de limpieza disponen de unidades de aspiracion-
soplado de funcionamiento eléctrico y/o cepillos accionados mediante motor eléctrico y/o rodillos de cerdas.
Igualmente puede entenderse con un aparato de tratamiento de suelo, un cortacésped. No obstante, en lo sucesivo
la invencidn se describe principalmente en relacién con un dispositivo de limpieza de suelo en el ambito doméstico.

El suministro de corriente del robot de tratamiento de suelo desplazable automaticamente se produce a través de
acumuladores. Para la carga de los acumuladores, y ademas de ello, eventualmente también para la eliminacion de
la suciedad o residuos acumulados en un deposito interno del dispositivo, se le asigna al aparato de tratamiento de
suelo una estacion de base estacionaria, la cual esta conectada a la red de corriente doméstica.

El aparato de tratamiento de suelo conocido encuentra la estacion de base automaticamente, por ejemplo, con la
ayuda de una guia de sefal de radio o de luz o también de una radiocomunicacion entre la estacioén de base y el
aparato de tratamiento de suelo. El requerimiento para el acercamiento a la estacion de base puede producirse
automaticamente, de esta manera por ejemplo, mediante radiocomunicacién entre la estacién de base y el aparato
de tratamiento de suelo. Igualmente, el aparato de tratamiento de suelo mismo puede acercarse en dependencia del
grado de llenado del depésito de suciedad del dispositivo y/o del estado de carga de los acumuladores, a la estacién
de base. El aparato de tratamiento de suelo puede ademas de ello, acercarse automaticamente tras finalizar un
trabajo a realizar, por ejemplo, una limpieza de una zona de suelo predeterminada, a la estacion de base.

En estado de reposo, el aparato de tratamiento de suelo desplazable automaticamente se encuentra en o sobre la
estacion de base y ocupa de esta manera una determinada superficie en el espacio, el cual no puede ser usado para
otros dispositivos u objetos. Debido a ello, la estacion de base a menudo se coloca en espacios como cuartos de
bafo o trasteros, de manera que el aparato de tratamiento de suelo no molesta.

Los robots de tratamiento y los sistemas de tratamiento de suelo descritos anteriormente se conocen por ejemplo, de
los documentos US 5,995,884 y US 2014/0289992 A1.

Otro dispositivo doméstico es una bascula para pesar personas, la cual igualmente de forma tipica se dispone en
cuartos de bafio o trasteros. A menudo ambos dispositivos se colocan directamente uno junto al otro.

La presente invencion se basa por lo tanto en el problema técnico de reducir la necesidad de espacio para diferentes
dispositivos domésticos.

El problema técnico mencionado anteriormente se soluciona segun la invencién mediante un robot de tratamiento de
suelo mencionado inicialmente, debido a que la carcasa del aparato de tratamiento de suelo presenta en el lado
superior una superficie de apoyo para el soporte de una persona, a que el aparato de tratamiento de suelo presenta
al menos una célula de carga y que la célula de carga es adecuada para pesar el peso de la persona. Para ello, la
carcasa del aparato de tratamiento de suelo es adecuada preferiblemente para una carga de soporte de al menos
100 kg.

De esta manera se unen entre si de forma sorprendente dos dispositivos basicamente diferentes, los cuales no
presentan en si ninguna propiedad comun. Un usuario de un robot de tratamiento de suelo, en particular de un robot
de limpieza de suelo, puede usar este dispositivo al mismo tiempo para pesar el peso corporal. En este caso, el
pesaje del peso corporal puede llevarse a cabo independientemente del lugar de permanencia del aparato de
tratamiento de suelo, cuando la funcion de pesaje esta integrada exclusivamente en el aparato de tratamiento de
suelo. Naturalmente el aparato de tratamiento de suelo puede usarse también para el pesaje del peso corporal,
también cuando el aparato de tratamiento de suelo se encuentra dentro o en la estacion de base. Si la funcién de
pesaje esta integrada en la estacién de base, como se describe mas abajo como solucién adicional para el problema
técnico, entonces el aparato de tratamiento de suelo ha de encontrarse en la estacion de base.

En primer lugar se describe la invencion en la forma de realizacion en la cual, la funcién de pesaje esta integrada
solo en el aparato de tratamiento de suelo. Para ello, de forma preferida al menos tres puntos de apoyo del aparato
de tratamiento de suelo presentan respectivamente una célula de carga. Los tres puntos de apoyo pueden ser por
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ejemplo, dos ruedas de accionamiento y un rodillo de arrastre. Si hay colocada una persona sobre el aparato de
tratamiento de suelo, entonces los tres puntos de apoyo definen una superficie de apoyo, y la persona puede estar
de pie de manera segura sobre el aparato de tratamiento de suelo.

Si se proporcionan mas de tres puntos de apoyo, es decir, por ejemplo, dos ruedas de accionamiento y al menos
dos rodillos de arrastre, entonces de forma mas preferida aun, todos los puntos de apoyo del aparato de tratamiento
de suelo presentan una célula de carga. De esta manera se asegura, que se mide la totalidad del peso de la
persona.

De manera mas ventajosa aun, los puntos de alojamiento de las ruedas de accionamiento y de los rodillos de
arrastre sirven como puntos de enganche de las células de carga. De esta manera pueden integrarse bien las
células de carga en el aparato de tratamiento de suelo.

El problema técnico indicado arriba se soluciona también mediante un sistema mencionado inicialmente para el
tratamiento de suelo, debido a que la estacién de base presenta al menos una célula de carga y que la al menos una
célula de carga esta unida con la placa de base. Esta configuracion alternativa de la presente invencion consiste por
lo tanto en que una estacion de base mencionada inicialmente junto con el aparato de tratamiento de suelo, realizan
una funcién de pesaje.

Debido a que la estacién de base presenta una placa de base para el alojamiento de todos los puntos de apoyo del
aparato de tratamiento de suelo y que la al menos una célula de carga esta unida con la placa de base, puede
utilizarse siempre que el aparato de tratamiento de suelo esté en la estacion de base y se encuentre en la posicion
de reposo o eventualmente posicion de carga, el robot de tratamiento de suelo como bascula para pesar personas.

Para la determinacion del peso corporal de una persona dispuesta sobre el aparato de tratamiento de suelo se
proporciona para ambas soluciones segun la invencion, una unidad de evaluacién para evaluar las sefales de
medida de la al menos una célula de carga, la cual antes de la medicion del peso de una persona dispuesta de pie,
mide el peso propio actual del aparato de tratamiento de suelo. En la evaluacién posterior de las sefiales de
medicién de las células de carga, se resta entonces el peso propio.

En una pantalla en el aparato de tratamiento de suelo o eventualmente en la estacioén de base, se indica entonces el
peso medido de la persona.

Como también en el caso de basculas para pesar personas conocidas, pueden integrarse también otros sensores
para la determinacion de otras propiedades del cuerpo en la superficie de apoyo, como por ejemplo, electrodos para
la medicién de una corriente que atraviesa el cuerpo para la determinacién del contenido de grasa del tejido.

La invencién se explica a continuacion con mayor detalle mediante ejemplos de realizacion en relacién con el dibujo
que acompafia. En el dibujo muestran

La Fig. 1 una representacion en perspectiva de un aparato de tratamiento de suelo de un robot de
tratamiento de suelo con una superficie de apoyo para una persona,

La Fig. 2 en seccion transversal un aparato de tratamiento de suelo de un robot de tratamiento de suelo con
células de carga integradas en la carcasa y

La Fig. 3 en seccion transversal un aparato de tratamiento de suelo de un robot de tratamiento de suelo con
una estacién de base con célula de carga integrada.

Las Figs. 1 y 2 muestran un robot de tratamiento de suelo 2 segun la invenciéon con un aparato de tratamiento de
suelo 4 desplazable de manera automatica sobre un suelo 3. La carcasa 6 del aparato de tratamiento de suelo 4
presenta en el lado superior una superficie de apoyo 8 para soportar a una persona, la cual consiste en dos
superficies parciales dispuestas respectivamente junto a una seccion central 9. Para ello la carcasa 6 del aparato de
tratamiento de suelo 4 es adecuada para una carga de soporte de al menos 100 kg.

Se proporcionan ademas de ello, dos ruedas de accionamiento 10 y 12, asi como una rueda de apoyo 14, pudiendo
reconocerse en la Fig. 1 solo una rueda de accionamiento 10 debido a la representacion en perspectiva. En la Fig. 3
puede verse ademas de ello, un rodillo de cepillo, que mejora el proceso de aspiracién mediante el arremolinamiento
de particulas del suelo.

Como puede verse en la Fig. 2, las tres ruedas 10, 12 y 14 presentan respectivamente un eje 10a, 12a y 14a, los
cuales estan alojados en alojamientos 10b, 12b y 14b. Los alojamientos 10b, 12b y 14b estan unidos de manera fija
con la carcasa 6 y presentan células de carga 16a, 16b y 16¢ no representadas en detalle. Las células de carga 16a,
16b y 16c son adecuadas para un pesaje del peso de una persona de pie.

La Fig. 3 muestra un sistema segun la invencion, el cual por un lado presenta un robot de tratamiento de suelo 2 con
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un aparato de tratamiento de suelo 4, que se corresponde esencialmente con la estructura basica del aparato de
tratamiento de suelo 4 representado en la Fig. 1. Por otro lado se proporciona una estacion de base 20, la cual sirve
al menos para la carga del acumulador del aparato de tratamiento de suelo 4. La estacion de base 20 presenta una
placa de base 22 para el alojamiento de todos los puntos de apoyo, es decir, de las ruedas 10, 12 y 14 del aparato
de tratamiento de suelo 4. La placa de base 22 esta unida con al menos una célula de carga 24. En lugar de una
sola célula de carga 24, pueden proporcionarse también mas de una célula de carga 24.

Como se representa tanto en la Fig. 2, como también en la Fig. 3, se proporciona una unidad de evaluacion 30 para
evaluar las sefales de medicion de la al menos una célula de carga 16a, 16b y 16c o 24. Antes de la medicion del
peso de una persona dispuesta de pie, la unidad de evaluacién 30 mide el peso propio actual del aparato de
tratamiento de suelo 4, lo cual puede realizarse mediante un proceso de inicio adecuado. En una pantalla 40
dispuesta en el aparato de tratamiento de suelo 4 o en la estaciéon de base 20, se indica entonces al menos el peso
medido.

El aparato de tratamiento de suelo 4 representado presenta adicionalmente un elemento sobrepuesto 50 con un
sensor 52 para detectar la estructura espacial alrededor del aparato de tratamiento de suelo. Para ello se
proporciona preferiblemente un sensor laser 54, el cual escanea el entorno del aparato de tratamiento de suelo. Para
ello el elementos sobrepuesto 50 puede girarse alrededor de un eje vertical x, como se indica con la flecha d en la
Fig. 1.
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REIVINDICACIONES
1. Robot de tratamiento de suelo

- con un aparato de tratamiento de suelo (4) desplazable de manera automatica y
- con una carcasa (6),

caracterizado

- por que la carcasa (6) del aparato de tratamiento de suelo (4) presenta en el lado superior una superficie de
apoyo (8) para soportar a una persona,

- por que el aparato de tratamiento de suelo (4) presenta al menos una célula de carga (16) y

- por que la célula de carga (16) es adecuada para un pesaje del peso de la persona.

2. Robot de tratamiento de suelo segun la reivindicacion 1, caracterizado por que la carcasa (6) del aparato de
tratamiento de suelo (4) es adecuada para una carga de soporte de al menos 100 kg.

3. Robot de tratamiento de suelo segun las reivindicaciones 1 o 2, caracterizado por que al menos tres puntos de
apoyo (10, 12, 14) del aparato de tratamiento de suelo (4) presentan cada uno de ellos una célula de carga (16a,
16b, 16c).

4. Robot de tratamiento de suelo segun la reivindicacion 3, caracterizado por que los puntos de alojamiento (10b,
12b, 14b) de las ruedas de accionamiento (10, 12) y dado el caso de los rodillos (14) que giran conjuntamente sirven
como puntos de enganche de las células de carga (16a, 16b, 16c).

5. Robot de tratamiento de suelo segun una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que esta prevista una
unidad de evaluacion (30) para evaluar las sefales de medicion de la al menos una célula de carga (16a, 16b, 16c).

6. Robot de tratamiento de suelo segun la reivindicacién 5, caracterizado por que la unidad de evaluacion (30)
mide, antes de la medicién del peso de una persona de pie, el peso propio actual del aparato de tratamiento de
suelo (4).

7. Robot de tratamiento de suelo segun las reivindicaciones 5 o 6, caracterizado por que esta dispuesta una
pantalla (30) en el aparato de tratamiento de suelo (4).

8. Sistema para el tratamiento de suelo

- con un robot de tratamiento de suelo (2) que presenta un aparato de tratamiento de suelo (4) desplazable de
manera automatica, una carcasa (6) y un acumulador y

- con una estacion de base (20) al menos para cargar el acumulador del aparato de tratamiento de suelo (4),

- presentando la carcasa (6) del aparato de tratamiento de suelo (4) en el lado superior una superficie de apoyo
(8) para soportar a una persona y

- presentando la estacion de base (20) una placa de base (22) para el alojamiento de todos los puntos de apoyo
(10, 12, 14) del aparato de tratamiento de suelo (4),

caracterizado

- por que la estacion de base (20) presenta al menos una célula de carga (24) y
- por que la al menos una célula de carga (24) esta unida a la placa de base (22).

9. Sistema segun la reivindicaciéon 8, caracterizado por que esta prevista una unidad de evaluacion (30) para la
evaluacion de las sefales de medicion de la al menos una célula de carga (24).

10. Sistema segun la reivindicacion 9, caracterizado por que la unidad de evaluacion (30) mide, antes de la
medicién del peso de una persona de pie, el peso propio actual del aparato de tratamiento de suelo (4).

11. Sistema segun las reivindicaciones 9 o 10, caracterizado por que esta dispuesta una pantalla (30) en el aparato
de tratamiento de suelo (4) o en la estacion de base (20).
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