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@Resumen:

La invencion se refiere a un método para el fregado
de una superficie (S) y a un aparato (R) auto-
desplazable de limpieza. El aparato (R) ejecuta el
método que comprende al menos un conjunto de
etapas de desplazamiento con avances y/o
retrocesos al menos parcialmente sucesivos o de
superposicién sobre una misma zona o area de la
superficie (S) a fregar, particularmente comprende
etapas de movimientos (ell ...e15; rel) en forma de
arcos (A) sucesivos sobre la superficie (S) de fregado
y/o en forma de "V" sucesivas sobre la superficie (S)
de fregado y/o en forma de "Y" o "I" sucesivas sobre
la superficie (S) de fregado. Como alternativa los
movimientos del aparato (R) pueden ser
sustancialmente en forma de espiral o rectangulares.
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DESCRIPCION

METODO PARA EL FREGADO DE UNA SUPERFICIE Y APARATO AUTO-
DESPLAZABLE DE LIMPIEZA

CAMPO TECNICO DE LA INVENCION

La presente invencibn se encuadra en el campo técnico de los métodos o
procedimientos de fregado de una superficie mediante aparatos auto-desplazables de
limpieza doméstica, tales como robots aspiradores de desplazamiento autbnomo o

semi-autbnomo dotados de medios de fregado.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En la actualidad los robots de limpieza doméstica dotados de medios de fregado que se
conocen estan constituidos generalmente por un bastidor desplazable con respecto a
una superficie a limpiar, medios de desplazamiento autbnomo o semi-autbnomo,
baterias y medios de recarga de la mismas, medios de aspiracion, al menos un sistema
de control conectado operativamente a los medios de desplazamiento, estando el
sistema de control configurado para hacer funcionar el aparato en uno o varios modos
de funcionamiento, y en el caso de los que incorporan medios de fregado, estan dotados
de un depdsito de agua o soluciones jabonosas o similares, de esponjas 0 mopas que
se montan inferiormente al bastidor y quedan en contacto con la superficie a fregar, y
un sistema de suministro del agua o solucion jabonosa a las esponjas o mopas para
humedecerlas, o bien por efecto gravitatorio mediante la apertura y cierre de una o
varias electrovalvulas de descarga del depdsito, o bien mediante una bomba de
impulsién que inyecta el agua o solucién jabonosa del depdsito en las esponjas o

mopas.

Los métodos de fregado que llevan a cabo dicho tipo de robots del estado de la técnica
responden a patrones de movimientos derivados de la navegaciéon en modo de
aspiracion, por lo que resultan ineficientes y de resultado mejorable en la funcién de
fregado, ya que se ha detectado que un fregado eficiente con este tipo de aparatos
requiere de varios desplazamientos sucesivos de duraciéon y extension determinados
sobre cada parte del area de la superficie a fregar que son distintos de los precisos para
aspirar, como consecuencia de la impregnacion y evaporacion de humedad en la
superficie, frente a los contaminantes o suciedad que pueden ser aspirados bien de una

sola pasada o en varias no necesariamente sucesivas en un periodo de tiempo limitado.
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Ademas, se han detectado deficiencias al inicio de la funcion de fregado en los robots
del estado de la técnica, en los que hasta que la mopa que incorpora el aparato alcanza
una impregnacion optima que garantice una homogeneidad de impregnacion en la

superficie inicial libre de marcas irregulares de secado.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

Con objeto de mejorar el rendimiento y eficiencia del fregado, y de superar los
inconvenientes o desventajas anteriores, se ha concebido un nuevo método de fregado
de una superficie y un aparato auto-desplazable de limpieza que comprende un bastidor
desplazable con respecto a una superficie, medios de desplazamiento autbnomo o
semi-autbnomo, medios de limpieza, medios de aspiracion y medios de fregado, uno o
varios madulos sensores, de deteccion, de control, de procesamiento y de navegacion,
estando configurado para llevar a cabo entre otros procedimientos de operacion, un
método para el fregado de una superficie con un aparato de dicho tipo que conforme al
objeto de la invencion comprende una serie de conjuntos de etapas alternativas y/o
complementarias y/o sucesivas que se caracterizan por la repeticion progresiva de
desplazamientos de fregado al menos parcialmente sucesivos o de superposicion sobre
una misma zona o area de la superficie a fregar en un periodo de tiempo
predeterminado y preferentemente inferior a uno cualquiera seleccionado en un rango
de 1"-15".

Para la ejecucién de dicho método en una primera realizacion el método para el fregado
de la superficie comprende al menos un primer conjunto de una primera etapa en la que
el aparato de limpieza parte de una posicion inicial de la superficie y se desplaza hacia
una primera posicion lateral de dicha, una segunda etapa de retroceso desde la primera
posicién lateral hacia la posicion inicial, una tercera etapa de avance hacia una segunda
posicion lateral de la superficie opuesta a la primera posicion lateral, una cuarta etapa
de retroceso desde la segunda posicion lateral hacia la posicion inicial y una quinta
etapa de avance hacia una cuarta posicion frontal a la posicion inicial y a cierta distancia
de aquella, preferentemente equivalente a por lo menos dos tercios del diametro

operativo de los medios de fregado del aparato.

Seguidamente, se desarrolla una repeticion sucesiva del conjunto de etapas antes

referido, a partir de la Ultima posicidén del aparato tras la quinta etapa hasta cubrir la
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superficie total, parcial o predeterminada que se requiera fregar.

Los movimientos de avance y de retroceso en las etapas del primer conjunto de etapas
del método segun la invencion que se describe son realizados sobre la superficie de
fregado preferente, alternativa, independiente y/o complementaria o sucesivamente en
forma de arcos, en forma de “V”, en forma de “Y”, o en cualquier forma alternativa que
cumpla un patrén de movimiento en la que se produzcan al menos una superposicion
de desplazamientos sobre un mismo area de la superficie en secuencias frontales y

laterales y/o laterales opuestas.

El método para el fregado de la superficie segun la invencion comprende en una
segunda realizacién al menos un segundo conjunto de una primera etapa de avance
sustancialmente lineal del aparato desde una posicion inicial hacia una hacia una
primera posicion en el area inmediatamente frontal a la posicion inicial 1, situada a una
distancia de dicha posicion inicial preferentemente equivalente a por lo menos al doble
del didmetro operativo de los medios de fregado del aparato, una segunda etapa de
retroceso desde la primera posicion frontal hacia la posicion inicial, sin alcanzar ésta
ultima, quedando en una segunda posicion frontal retrasada respecto a la primera
posicion frontal a una distancia equivalente a por lo menos al dimetro operativo de los
medios de fregado del aparato, una tercera etapa de nuevo avance hacia una tercera
posicion situada también frontalmente y a una distancia de la primera posicion frontal
preferentemente equivalente a por lo menos el diametro operativo de los medios de
fregado del aparato, y una cuarta etapa de retroceso desde la tercera posicién frontal
hacia una cuarta posicion estando dicha posicién situada frontalmente en el area
adyacente al limite frontal de la posicion inicial 1 y a una distancia de la primera posicién
frontal equivalente por lo menos al didmetro operativo de los medios de fregado del

aparato.

Seguidamente, se desarrolla una repeticion sucesiva del conjunto de etapas antes
referido, a partir de la Ultima posicién del aparato tras la quinta etapa hasta cubrir la
superficie total, parcial o predeterminada que se requiera fregar, que puede incluir un
movimiento de transicion, traslacién o giro para ubicarse el aparato en una nueva
posicion de inicio paralela y adyacente a la linea ya fregada sobre la superficie o zona

0 &rea de superficie precedente.
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Los movimientos de avance y de retroceso en las etapas del segundo conjunto de
etapas del método segun la invencién que se describe son realizados sobre la superficie
de fregado preferentemente en forma sustancialmente lineal conforme a un patrén de
movimiento en la que se producen al menos una superposicion de desplazamientos
sobre un mismo area de la superficie en secuencias de avance y retroceso progresivos
y total o parcialmente repetitivos preferentemente en forma de "I” sobre la superficie

de fregado.

El método para el fregado de la superficie segun la invencion comprende en una tercera
realizacion al menos un tercer conjunto de al menos una primera etapa inicial, previa a
cualquier método y desplazamientos de fregado posteriores, que comprende una serie
de movimientos repetitivos sobre un area limitada de la superficie de fregado
preferentemente realizados en forma de espiral sobre dicho area limitada de la
superficie de fregado, o0 movimientos sustancialmente rectangulares con un aumento
progresivo de la longitud de los lados de dicho rectangulo. Estos movimientos pueden
ser realizados de manera sucesiva o alternativamente expansiva desde el punto de
origen o inicio del movimiento y posteriormente de retraccion o retorno hacia dicho
punto de inicio conforme a un mismo o equivalente patrén de movimiento. En los
casos en que el aparato encontrase un obstaculo a su avance en la primera etapa de
este tercer conjunto de etapas, y/o bien alcanzase una distancia o duracién
predeterminadas desde el inicio del movimiento en la etapa, el sentido del movimiento
se puede invertir conforme al mismo o equivalente patron hasta finalizar una duracion
también preferentemente predeterminada de dicha etapa y/o retornar a la proximidad

del punto o posicién de inicio de la etapa.

El area limitada de la superficie de fregado consiste en una extension de al menos el

doble del diametro operativo de los medios de fregado del aparato de limpieza.

BREVE DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

Para complementar la descripcion y con la finalidad de contribuir a una mejor
comprension de las caracteristicas esenciales de la invenciéon, se acompafan a la
presente memoria descriptiva como parte integrante de la misma, unos dibujos

esquematicos en los que con cardcter ilustrativo y no limitativo se representan aspectos
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y realizaciones de la invencion.

La figura 1 es una vista en planta superior de un diagrama esquematico de un posible
patron de movimiento del primer conjunto de etapas conforme a una posible realizacion

del método objeto de la invencion.

La figura 2 es una vista en planta superior de un diagrama esquemaético de un segundo
posible patron de movimiento del primer conjunto de etapas conforme a una posible

realizacion del método objeto de la invencion.

La figura 3 es una vista en planta superior de un diagrama esquematico del patron de
movimiento del segundo conjunto de etapas conforme a una posible realizacién del

método objeto de la invencion.
La figura 4 es una vista en planta superior de dos diagramas esqueméticos de patrones
de movimiento del tercer conjunto de etapas conforme a posibles realizaciones del

método objeto de la invencion.

En estas figuras aparecen referencias que identifican los siguientes elementos:

1 posicion inicial

2 primera posicion lateral

3 segunda posicion lateral

4 cuarta posicion

5 primera posicion frontal

6 segunda posicion frontal

7 tercera posicion frontal

8 cuarta posicion frontal

ell,...el5 primer conjunto de etapas

e?l,...e24 segundo conjunto de etapas

e3l etapa inicial del tercer conjunto de etapas

rel repeticion sucesiva del primer conjunto de etapas
re2 repeticion sucesiva del segundo conjunto de etapas

S superficie
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R aparato auto-desplazable de limpieza
AL area limitada de la superficie
A movimientos en forma de arco

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

A la vista de las mencionadas figuras, y de acuerdo con las referencias identificativas
adoptadas en ellas se puede observar un ejemplo no limitativo del método y aparato
preconizados, los cuales comprenden las etapas y elementos que se indican y

describen en detalle a continuacion.

En su realizacion preferente, el método para el fregado de una superficie S mediante
un aparato auto-desplazable de limpieza R de movimiento autbnomo o semi-autbnomo
dotado de medios de fregado comprende al menos un primer conjunto de al menos las

siguientes etapas:

-una primera etapa el1 avanzando de una posicion inicial 1 de la superficie S hacia una
primera posicion lateral 2 de la superficie S;

-una segunda etapa el2 de retroceso desde la primera posicion lateral 2 hacia la
posicion inicial 1;

-una tercera etapa e13 de avance hacia una segunda posicion lateral 3 de la superficie
S opuesta a la primera posicion lateral 2;

una cuarta etapa e14 de retroceso desde la segunda posicion lateral 3 hacia la posicion
inicial 1;

-una quinta etapa el5 de avance hacia una cuarta posicion 4, situada frontalmente a
una distancia de la posicion inicial 1 equivalente a por lo menos dos tercios del diametro
operativo de los medios de fregado del aparato auto-desplazable de limpieza R; y

-una repeticion sucesiva rel del primer conjunto de etapas ell, ..., el5 a partir de la

ultima posicion del aparato auto-desplazable de limpieza R tras la quinta etapa e15,

0 al menos un segundo conjunto de al menos las siguientes etapas:

-una primera etapa e21 avanzando de la posicion inicial 1 de la superficie S hacia una
hacia una primera posicion frontal 5 con respecto a la posicion inicial 1, situada
frontalmente a una distancia de la posicion inicial 1 equivalente por lo menos al doble

del diametro operativo de los medios de fregado del aparato auto-desplazable de
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limpieza R;

-una segunda etapa e22 de retroceso desde la primera posicion frontal 5 hacia la
posicion inicial 1 de la posicion inicial 1 y a una distancia de la primera posicion frontal
5 equivalente por lo menos al diametro operativo de los medios de fregado del aparato
auto-desplazable de limpieza R;

-una tercera etapa e23 de avance hacia la tercera posicion 7 situada frontalmente a una
distancia de la primera posicién frontal 5 equivalente por lo menos al diametro operativo
de los medios de fregado del aparato auto-desplazable de limpieza R;

una cuarta etapa e24 de retroceso desde la tercera posicion frontal 7 hacia una cuarta
posicion frontal 8 estando dicha cuarta posicion frontal 8 situada linealmente y al menos
parcialmente por detras de la primera posicion frontal 5; y

-una repeticion sucesiva re2 del segundo conjunto de etapas e21, ....e24 a partir de la

ultima posicion del aparato auto-desplazable de limpieza R tras la cuarta etapa e24,

o al menos un tercer conjunto de al menos una primera etapa e31 inicial, previa a
cualquier método y desplazamientos de fregado posteriores, que comprende una serie

de movimientos repetitivos sobre un area limitada AL de la superficie S de fregado.

El primer conjunto de etapas del método segun la invencion comprende
preferentemente movimientos de avance y de retroceso en las etapas ell, ... el5
realizados en forma de arcos A y/o en forma de “V” y/o en forma de “Y” sobre la

superficie S de fregado.

El segundo conjunto de etapas del método segln la invencibn comprende
preferentemente movimientos de avance y del retroceso en las etapas e21l, ...e24
realizados en forma progresivamente lineal o en forma de "I” sobre la superficie S de

fregado.

Los movimientos de la primera etapa e31 del tercer conjunto de etapas comprenden
movimientos sustancialmente concéntricos con un aumento progresivo de su radio
sobre el &rea limitada AL de la superficie S de fregado, preferentemente realizados
en forma de espiral sobre el area limitada AL de la superficie S de fregado, y/o
movimientos sustancialmente rectangulares con un aumento progresivo de la
longitud de los lados de dicho rectangulo sobre el area limitada AL de la superficie S
de fregado. Dichos movimientos pueden ser realizados sobre el area limitada AL de

la superficie S de fregado de manera sucesiva o alternativamente expansiva desde
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el punto de origen o inicio del movimiento y posteriormente de retraccion o retorno

hacia dicho punto conforme a un mismo o equivalente patron de movimiento.

El 4rea limitada AL de la superficie S de fregado consiste en una extension de al
menos el doble del diametro operativo de los medios de fregado del aparato auto-
desplazable de limpieza R. Si el aparato auto-desplazable de limpieza R encuentra un
obst4culo a su avance en la primera etapa e31 del tercer conjunto de etapas, y/o bien
alcanza una distancia o duracién predeterminadas desde el inicio del movimiento,
invierte el sentido de movimiento y lo continua conforme al mismo o equivalente
patron hasta finalizar una duracidon también preferentemente predeterminada de
dicha etapa e31. Dicha duracion predeterminada de la primera etapa e31 del tercer

conjunto de etapas se encuentra preferentemente en el rango de al menos 6”-14".

La invencion se refiere también a un aparato auto-desplazable de limpieza R que
comprende un bastidor desplazable con respecto a una superficie, medios de
desplazamiento autbnomo o semi-autébnomo, medios de limpieza, medios de aspiracion
y medios de fregado, y al menos un sistema o unidad de control conectado
operativamente a los medios de desplazamiento, con un programa de gestion
informatico asignado, en el que el programa informético esta configurado para llevar a

cabo los métodos segun las reivindicaciones precedentes.

Descrita suficientemente la naturaleza de la presente invencion, asi como la manera de
ponerla en practica, no se considera necesario hacer mas extensa su explicacion para
que cualquier experto en la materia comprenda su alcance y las ventajas que de ella se
derivan, haciéndose constar que, dentro de su esencialidad, podra ser llevada a la
practica en otras formas de realizaciéon que difieran en detalles de la indicada a titulo de
ejemplo, y a las cuales alcanzara igualmente la proteccidén que se recaba siempre que

no se altere, cambie o modifique su principio fundamental.
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REIVINDICACIONES

1. Método para el fregado de una superficie (S) mediante un aparato auto-desplazable

de limpieza (R) de movimiento autbnomo o semi-autbnomo dotado de medios de

fregado, caracterizado porque comprende al menos un primer conjunto de al menos

las siguientes etapas:

una primera etapa (ell) avanzando de una posicion inicial (1) de la superficie
(S) hacia una primera posicion lateral (2) de la superficie (S);

una segunda etapa (e12) de retroceso desde la primera posicion lateral (2) hacia
la posicion inicial (1);

una tercera etapa (e13) de avance hacia una segunda posicién lateral (3) de la
superficie (S) opuesta a la primera posicion lateral (2);

una cuarta etapa (el14) de retroceso desde la segunda posicion lateral (3) hacia
la posicion inicial (1);

una quinta etapa (el5) de avance hacia una cuarta posicion (4), situada
frontalmente a una distancia de la posicion inicial (1) equivalente a por lo menos
dos tercios del diametro operativo de los medios de fregado del aparato auto-
desplazable de limpieza (R); y

una repeticion sucesiva (rel) del primer conjunto de etapas (el1, ..., e15) a partir
de la Ultima posicién del aparato auto-desplazable de limpieza (R) tras la quinta
etapa (el5),

0

al menos un segundo conjunto de al menos las siguientes etapas:

una primera etapa (e21) avanzando de la posicion inicial (1) de la superficie (S)
hacia una hacia una primera posicion frontal (5) con respecto a la posicién
inicial (1), situada frontalmente a una distancia de la posicién inicial (1)
equivalente por lo menos al doble del diametro operativo de los medios de
fregado del aparato auto-desplazable de limpieza (R);

una segunda etapa (e22) de retroceso hacia la posicion inicial (1) desde la
primera posicién frontal (5) hasta una segunda posicion frontal (6), a una
distancia de la primera posicion frontal (5) equivalente por lo menos al diametro
operativo de los medios de fregado del aparato auto-desplazable de limpieza
(R);

una tercera etapa (e23) de avance hacia una tercera posicion (7) situada
frontalmente a una distancia de la primera posicion frontal (5) equivalente por lo

menos al diametro operativo de los medios de fregado del aparato auto-

10



10

15

20

25

30

35

ES 2751374 Al

desplazable de limpieza (R);

- una cuarta etapa (e24) de retroceso desde la tercera posicion frontal (7) hacia
una cuarta posicion frontal (8) estando dicha cuarta posicion frontal (8) situada
linealmente y al menos parcialmente por detras de la primera posicion frontal
Gy

- una repeticion sucesiva (re2) del segundo conjunto de etapas (e21, ....e24) a
partir de la Ultima posicion del aparato auto-desplazable de limpieza (R) tras la
cuarta etapa (e24),

0

al menos un tercer conjunto de al menos una primera etapa (e31) inicial, previa
a cualquier método y desplazamientos de fregado posteriores, qgue comprende
una serie de movimientos repetitivos sobre un area limitada (AL) de la superficie
(S) de fregado.

2. Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el movimiento de avance y
del retroceso de las etapas (el1l, ... e15) del primer conjunto de etapas se realiza en
forma de arcos (A) sucesivos sobre la superficie (S) de fregado y/o en forma de “V”
sucesivas sobre la superficie (S) de fregado y/o en forma de “Y” sucesivas sobre la

superficie (S) de fregado.

3. Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el movimiento de avance y
del retroceso de las etapas (e21, ...e24) del segundo conjunto de etapas se realiza en

forma progresivamente lineal o en forma de "I” sobre la superficie (S) de fregado.

4. Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque los movimientos de la
primera etapa (e31) del tercer conjunto de etapas comprenden movimientos
sustancialmente concéntricos con un aumento progresivo de su radio sobre el area

limitada (AL) de la superficie (S) de fregado.

5. Método segun la reivindicacion 4, caracterizado porque los movimientos
sustancialmente concéntricos se realizan en forma de espiral sobre el area limitada

(AL) de la superficie (S) de fregado.

6. Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque los movimientos de la
primera etapa (e31) del tercer conjunto de etapas comprenden movimientos
sustancialmente rectangulares con un aumento progresivo de la longitud de los lados

de dicho rectangulo sobre el area limitada (AL) de la superficie (S) de fregado.

11
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7. Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el area limitada (AL) de la
superficie (S) de fregado presenta una extension de al menos el doble del diametro

operativo de los medios de fregado del aparato auto-desplazable de limpieza (R).

8. Método segun cualquiera de las reivindicaciones 1y 4 a 7 anteriores, caracterizado
porgque si el aparato auto-desplazable de limpieza (R) encuentra un obstaculo a su
avance en la primera etapa (e31) del tercer conjunto de etapas se invierte el sentido
de movimiento y lo continua conforme al mismo patrén hasta finalizar una duracién

predeterminada de dicha etapa (e31).

9. Método segun cualquiera de las reivindicaciones 1y 4 a 8 anteriores, caracterizado
porgque la duracién predeterminada de la primera etapa (e31) del tercer conjunto de

etapas es una seleccionada en el rango de al menos 6”-14".

10. Aparato auto-desplazable de limpieza (R) que comprende un bastidor desplazable
con respecto a una superficie, medios de desplazamiento autbnomo o semi-auténomo,
medios de limpieza, medios de aspiracion y medios de fregado, y al menos un sistema
o0 unidad de control conectado operativamente a los medios de desplazamiento, con un
programa de gestion informético asignado, caracterizado porque el programa
informatico esté configurado para llevar a cabo los métodos segun las reivindicaciones

precedentes.
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