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DESCRIPTION

TITRE : SYSTEME MOBILE DE DESINFECTION UTILISANT LE RAYONNEMENT
ULTRAVIOLET

DOMAINE TECHNIQUE

La présente invention concerne un systeéme mobile de désinfection pour aseptiser un sol en
utilisant le rayonnement ultraviolet et, en particulier, le rayonnement ultraviolet de courte
longueur d’onde (280-100 nm) également appelé UV-C. La présente invention peut également
tirer profit du pouvoir désinfectant et désodorisant de 1I’ozone produit par la source UV-C. La

résente invention concerne également un procédé de mise en ceuvre d’un tel systéme mobile
y

de désinfection a UV-C.

ETAT DE LA TECHNIQUE ANTERIEURE

Pour nettoyer un sol, il est connu d’utiliser des dispositifs comme des aspirateurs. Pour
désinfecter le sol, il est connu d’utiliser des produits désinfectants mais une solution
alternative de désinfection a sec est par exemple un chariot commercialisé par la société
UVescence® et référence sous 1’appellation « rouleau UV-C » qui diffuse sur le sol des UV-
C. Ce chariot est déplacé manuellement sur le sol et €met un rayonnement UV-C vers le sol.
Méme si un tel chariot donne de bons résultats, il peut, dans certains cas, ne pas présenter les
conditions de sécurité nécessaires du fait que les rayonnements UV-C peuvent passer entre le
chariot et le sol. Par ailleurs, les roues de ce chariot étant placées a 1’ extérieur, si le chariot
roule sur une zone contaminée, il risque d’étaler plus loin cette contamination puisqu’il n'y a
pas de dispositif prévu pour désinfecter correctement les roues en permanence.

En outre, le degré d'inactivation des micro-organismes est directement lié a la dose UV-C
appliquée et dans le cas d’un chariot poussé manuellement, si I’opérateur va trop vite, le

temps d’exposition sera insuffisant.

EXPOSE DE L'INVENTION

Un objet de la présente invention est de proposer un systeme mobile de désinfection pour
aseptiser un sol en utilisant les UV-C.

A cet effet, est proposé un systéme mobile de désinfection comportant :

- un chariot présentant un chéssis monté sur des moyens de déplacement qui assurent le

déplacement du chariot sur le sol,
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- une jupe dimensionnée pour que le chariot et ses moyens de déplacement puissent loger a
I’intérieur et ou la jupe présente, en partie basse, une embase délimitant une ouverture, la jupe
comportant des parois latérales verticales et un toit horizontal,

- un systeme de déplacement vertical qui comporte des moyens répartis entre le chéssis et la
jupe et qui est configuré pour déplacer la jupe verticalement, alternativement d’une position
haute dans laquelle les moyens de déplacement reposent sur le sol et I’embase de la jupe est a
distance du sol, a une position basse dans laquelle les moyens de déplacement sont surélevés
par rapport au sol et I’embase de la jupe est en contact avec le sol,

- une source de rayonnement UV-C disposée a I’intérieur de la jupe, et

- une unité de contrdle qui commande les moyens de déplacement, le systeme de déplacement
vertical et la source de rayonnement UV-C.

Avantageusement, un espace délimité a I’intérieur de la jupe et un pourtour extérieur de la
jupe présentent chacun en vue de dessous, une forme rectangulaire.

Avantageusement, une paroi latérale de la jupe est traversée par un passage, le systeme
mobile de désinfection comporte un tiroir mobile en translation horizontalement a I’intérieur
du passage parallelement a une direction de translation entre une position déployée et une
position rétractée, ou le tiroir comporte une paroi frontale perpendiculaire a la direction de
translation, deux parois latérales de part et d’autre de la paroi frontale et paralleles a la
direction de translation et une paroi supérieure s’étendant horizontalement au-dessus des
parois frontales et latérales, ou, en position rétractée, le tiroir est a 'intérieur de la jupe et la
paroi frontale obture le passage, et ou, en position déployée, le tiroir sort de la jupe, ol la
source de rayonnement UV-C est fixée au tiroir sous la paroi supérieure, et ol le systeme
mobile de désinfection comporte un premier systéme d’entrainement commandé par ’unité de
contrdle et prévu pour déplacer le tiroir de la position déployée a la position rétractée et
inversement.

Avantageusement, chacune desdites parois latérales est constituée de plusieurs panneaux
montés de maniere télescopique les uns par rapport aux autres.

Avantageusement, le systéme mobile de désinfection comporte un volet qui peut prendre
toutes positions entre une position rétractée dans laquelle il n’obture pas I’ouverture, et une
position déployée dans laquelle il obture I’ouverture, et un deuxiéme systeme d’entrainement
commandé par 1’unité de contrdle et prévu pour déplacer le volet de la position déployée a la
position rétractée et inversement.

Avantageusement, la source UV-C est constituée d’au moins une lampe, la ou chaque lampe

de la source UV-C est équipée d’un cache mobile alternativement entre une premicre position
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dans laquelle le rayonnement UV-C provenant de la lampe est libre de se propager vers le sol
et une deuxieme position dans laquelle le rayonnement UV-C provenant de la lampe est
empéché de se propager vers le sol, et le systéme mobile de désinfection comporte un systeme
de déplacement commandé par I’unité de contréle pour déplacer le cache alternativement de
la premiere position a la deuxieme position.

Avantageusement, la source de rayonnement UV-C comporte une lampe émettant a une
premiere longueur d’onde et une lampe émettant & une deuxiéme longueur d’onde et ’unité
de contrdle est arrangée pour commander chaque lampe indépendamment 1’une de 1’ autre.
L’invention propose également un procédé de mise en ceuvre d’un systeéme mobile de
désinfection selon 1'une des variantes précédentes, le procédé comportant a partir d’une
position haute de la jupe :

- une étape de déplacement au cours de la laquelle I’unité de contréle commande les moyens
de déplacement pour atteindre le lieu ol la désinfection est a effectuer,

- lorsque le systéme mobile de désinfection est immobilisé, une étape d’abaissement au cours
de laquelle ’unité de contrdle commande le systéme de déplacement vertical pour abaisser la
jupe en position basse et poursuivre jusqu’a ce que le chariot soit en position surélevée,

- une étape d’émission au cours de laquelle I’unité de controle commande 1’émission vers le
sol d’un rayonnement UV-C depuis la source de rayonnement UV-C,

- une étape d’arrét d’émission au cours de laquelle I'unité de controle commande 1’arrét de
I’émission vers le sol du rayonnement UV-C depuis la source de rayonnement UV-C,

- une étape de relevage au cours de laquelle I’unité de controle commande le systeme de
déplacement vertical pour rebaisser le chariot et poursuivre jusqu’a ce que la jupe soit en
position haute, et

- une étape de bouclage au cours de laquelle le processus boucle sur I’étape de déplacement
tant que tout le sol n’a pas été désinfecté.

Avantageusement, lorsque le systeme mobile de désinfection comporte un capteur de
présence en relation avec [’unité de contrdle et adapté a détecter la présence d’un étre vivant,
et lorsque le capteur de présence ne détecte aucun étre vivant, le procédé ne comporte ni
I’étape d’abaissement, ni I’étape de relevage, ni I’étape d’arrét d’émission.
Avantageusement, lorsque le systeme mobile de désinfection comporte un tiroir, le procédé
comporte entre I’étape de déplacement et I’étape d’abaissement, une étape de déploiement du
tiroir au cours de laquelle I’unité de controle commande le premier systeme d’entrainement
pour déplacer le tiroir de la position rétractée a la position déployée, et entre I’ étape de

relevage et 1’étape de bouclage, une étape de repliement au cours de laquelle ’unité de
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controle commande le premier systéme d’entrainement pour déplacer le tiroir de la position

déployée a la position rétractée.

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS

Les caractéristiques de l'invention mentionnées ci-dessus, ainsi que d'autres, apparaitront plus
clairement a la lecture de la description suivante d'un exemple de réalisation, ladite
description étant faite en relation avec les dessins joints, parmi lesquels :

Fig. 1 est une vue éclatée et en perspective d'un systeme mobile de désinfection selon
I’invention,

Fig. 2 est une vue en coupe selon le plan P de la Fig. 1 du systéme mobile de désinfection en
position de roulage,

Fig. 3 est une vue similaire a celle de la Fig. 2 pour une position de désinfection du systéme
mobile de désinfection ou la jupe est abaissée,

Fig. 4 est une vue similaire a celle de la Fig. 2 pour une position de désinfection additionnelle
du systéme mobile de désinfection,

Fig. 5 est une vue similaire a celle de la Fig. 2 pour une position d’arrét total du systeme
mobile de désinfection,

Fig. 6 montre un exemple d’un cache dans une premiere position et,

Fig. 7 montre le cache de la Fig. 6 dans une deuxieme position.

EXPOSE DETAILLE DE MODES DE REALISATION

La Fig. 1 montre un syst¢me mobile de désinfection 100 selon I’invention. Le systéme mobile
de désinfection 100 comporte un chariot 102 et une jupe 104.

Le chariot 102 comporte un chéssis 106 monté sur des moyens de déplacement 107 qui
assurent le déplacement du chariot 102 sur le sol. Le systéme mobile de désinfection 100
comporte une unité de contrdle 52 qui est fixée ici sur le chassis 106 et qui commande les
moyens de déplacement 107 pour contrdler le déplacement du chariot 102. L’unité de contrdle
52 peut étre fixée a la jupe 104 ou séparée en deux avec une partie fixée a la jupe 104 et
’autre au chariot 102.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, chaque moyen de
déplacement 107 est constitué d’un moteur 110 fixé au chéssis 106 et d’une roue 108 fixée sur
un arbre moteur dudit moteur 110. Ici, chaque moteur 110 est un moteur électrique pas a pas.
Pour déplacer le chariot 102, I’unité de contrdle 52 commande indépendamment chaque

moteur 110 pour faire tourner la roue 108 associ€e dans un sens ou dans un autre.
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Tout autre moyen de déplacement, comme par exemple des chenilles motorisées, etc, peut
étre utilisé. De la méme maniere, un nombre différent de roues est possible.

La commande de direction du chariot 102 n’est pas décrite car elle ne fait pas partie de
I’invention, mais elle peut prendre la forme d’une télécommande manipulée par un opérateur
et communiquant avec I'unité de contrdle 52 et elle peut prendre également la forme d’un
systeme autonome utilisant par exemple un systeme de navigation connecté a I’unité de
contrdle 52 et permettant de diriger le chariot 102 en fonction de sa position actuelle et de la
position a atteindre.

La jupe 104 est montée mobile verticalement sur le chariot 102 alternativement entre une
position haute et une position basse. La jupe 104 présente au niveau de son embase 101, c'est-
a-dire en partie basse, une ouverture 103 délimitée par I’embase 101. La jupe 104 est réalisée
dans des matériaux opaques pour le rayonnement UV-C.

La jupe 104 est dimensionnée pour qu’en position basse, tout le chariot 102, y compris ses
moyens de déplacement 107, loge dans I’espace 116, c'est-a-dire a I’intérieur de la jupe 104.
Le chariot 102 passe a travers I’ouverture 103.

La jupe 104 délimite a I’intérieur un espace 116 ayant ici une forme de parallélépipede
rectangle.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, la jupe 104 comporte des
parois latérales 112 verticales (ici au nombre de quatre) et un toit 114 horizontal qui est
partiellement arraché sur la Fig. 1 pour voir U'intérieur de la jupe 104. Les quatre parois
latérales 112 délimitent entre elles I’espace 116, et le toit 114 obture la partie supérieure de
I’espace 116. L’embase 101 est ici au niveau des bords inférieurs des parois latérales 112, et
I’embase 101 et I’ouverture 103 sont verticalement a 1’opposé du toit 114.

La Fig. 2 montre la jupe 104 dans la position haute qui correspond a une position de roulage
du chariot 102 et donc du systeme mobile de désinfection 100.

La Fig. 3 montre la jupe 104 dans la position basse qui correspond a une position de
désinfection du chariot 102 et donc du systeme mobile de désinfection 100, au cours de
laquelle le chariot 102 est arrété et une désinfection peut €tre réalisée.

En position de roulage qui correspond a la position haute, le chariot 102 repose sur le sol 10
par I'intermédiaire des moyens de déplacement 107 qui sont ici les roues 108, et I’embase de
la jupe 104 est a distance du sol 10. Le systeme mobile de désinfection 100 peut ainsi se
déplacer sur le sol 10.

En position de désinfection, qui correspond a la position basse, la jupe 104 est en contact par

son embase 101 avec le sol 10, tandis que le chariot 102 est soulevé et que les moyens de
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déplacement 107 ne reposent pas sur le sol 10 et sont surélevés par rapport audit sol 10. Le
chariot 102 ne peut donc pas se déplacer sur le sol 10. Dans cette position s’opére la
désinfection du sol 10, mais €galement des moyens de déplacement 107 qui sont ici les roues
108.

Pour déplacer la jupe 104 de la position haute a la position basse et inversement, le systéme
mobile de désinfection 100 comporte un systeme de déplacement vertical 120 qui comporte
des moyens répartis entre le chassis 106 et la jupe 104 et qui est commandé par 1’unité de
contrdle 52. Le systeme de déplacement vertical 120 est arrangé pour déplacer verticalement
la jupe 104.

Lorsque les moyens de déplacement 107 sont arrétés, avec la jupe 104 en position haute,
I’'unité de contrdle 52 commande le systeéme de déplacement vertical 120 pour qu’il abaisse
verticalement la jupe 104 jusqu’a ce que I’embase 101 soit en contact avec le sol 10. Lorsque
la jupe 104 est bloquée par le sol 10, en poursuivant la méme commande d’abaissement de la
jupe 104, le chariot 102 monte a travers 1’ouverture 103 et les moyens de déplacement 107
décollent du sol 10 pour arriver a la position de désinfection.

Le principe inverse permet de revenir a la position de roulage.

Le systeme de déplacement vertical 120 peut prendre différentes formes. Le systeme de
déplacement vertical 120 peut comporter plusieurs vérins double effet fixés verticalement
entre le chéssis 106 et la jupe 104. 1l est également possible d’utiliser des systémes écrou-tige
filetée ou autres.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté ici, le systeme de déplacement vertical
120 comporte deux moteurs 122 fixés au chéssis 106 et pour chaque moteur 122, un pignon
124 fix¢é a I’arbre moteur dudit moteur 122. Dans le mode de réalisation de I’'invention
présenté ici, il y a un moteur 122 a I’avant du chassis 106 et un moteur 122 a I’arriére du
chéssis 106, mais un positionnement différent est possible. Par exemple, les moteurs 122
peuvent étre disposé€s latéralement par rapport au chassis 106.

Chaque moteur 122 est commandé par 1’unité de contrdle 52 et est ici un moteur €lectrique
pas a pas.

Pour chaque pignon 124, le systeme de déplacement vertical 120 comporte une crémaillere
126 (une seule est visible) qui s’étend verticalement et qui est fixée contre une face intérieure
d’une paroi latérale 112 de la jupe 104. Chaque crémaillere 126 est positionnée de maniere a
engrener avec le pignon 124 associé.

Lorsque les moyens de déplacement 107 sont arrétés, ’unité de controle 52 commande la

rotation des deux moteurs 122 dans un premier sens qui tend a entrainer les crémailleres 126,
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et donc la jupe 104, vers le bas. Lorsque I’embase 101 est contre le sol 10, la poursuite de la
rotation des deux moteurs 122 dans le premier sens tend a soulever le chariot 102 car les
crémailleres 126 sont bloquées en translation et ce sont alors les pignons 124 qui montent
jusqu’a atteindre la position de désinfection.

A I’inverse, a partir de la position de désinfection, I’unité de contréle 52 commande la
rotation des deux moteurs 122 dans un deuxiéme sens, inverse au premier sens. La rotation
dans le deuxieéme sens tend a faire descendre les pignons 124 et donc le chassis 106 jusqu’a ce
que les moyens de déplacement 107 soient en contact avec le sol 10. Lorsque les moyens de
déplacement 107 sont contre le sol 10, ils sont bloqués en translation et la poursuite de la
rotation des deux moteurs 122 dans le deuxieme sens tend a soulever la jupe 104. Les
crémailleres 126 montent alors avec la jupe 104 jusqu’a atteindre la position de roulage ot les
moyens de déplacement 107 peuvent redémarrer.

Le systeme mobile de désinfection 100 comporte également une source de rayonnement UV-
C, dite source UV-C 202, qui émet des rayonnements dans la gamme de longueurs d'onde
280-100 nm, préférentiellement autour d’une premiere longueur d’onde de 253,7 nm optimale
pour son effet germicide, et également d’une seconde longueur d’onde préférentiellement
autour de 185 nm afin de générer de I’ozone qui est un désinfectant tres efficace contre les
bactéries et les virus et, du fait que ¢’est un gaz, il peut atteindre les endroits difficiles d’acces
comme par exemple entre les fibres d’une moquette. Outre ses propriétés désinfectantes,
I’ozone a aussi la capacité de neutraliser les composés organiques, sources de mauvaises
odeurs et donc d’agir comme méthode de désodorisation.

La source UV-C 202 est alimentée €lectriquement a partir d’'une source d’énergie et
commandée en allumage et en extinction par I’unité de controle 52 et elle est constituée par
exemple d’une ou plusieurs diodes €lectroluminescentes ou de lampes. La source d’énergie
qui peut étre une batterie, assure également 1’alimentation électrique des moteurs, de [’unité
de controle 52 et de tous les autres composants électriques.

La source UV-C 202 est disposée a I’intérieur de la jupe 104, et ’unité de contrdle 52
commande I’émission d’un rayonnement UV-C vers le sol 10 lorsque la position de
désinfection est atteinte et I’arrét de I’émission du rayonnement UV-C vers le sol 10 lorsque
la position de désinfection doit €tre quittée. Dans le cas des diodes €lectroluminescentes,
I’émission correspond a un allumage des diodes et I’arrét de I’émission correspond a une
extinction des diodes.

Selon un mode de réalisation général, la source UV-C 202 peut €tre fixée soit au chéssis 106,

soit a la jupe 104.
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Le fonctionnement général du systeme mobile de désinfection 100 est alors le suivant : I'unité
de controle 52 commande les moyens de déplacement 107 pour atteindre le lieu o la
désinfection est a effectuer, puis lorsque le systeme mobile de désinfection 100 est
immobilisé, ’unité de contréle 52 commande le systeme de déplacement vertical 120 pour
abaisser la jupe 104 en position basse et le chariot 102 en position surélevée. L unité de
controle 52 commande alors I’émission vers le sol 10 du rayonnement UV-C depuis la source
UV-C 202 pendant le temps nécessaire a la désinfection, puis I’unité de controle 52
commande 1’arrét de I’émission du rayonnement UV-C vers le sol 10 depuis la source UV-C
202. Ensuite, I’'unité de contrdle 52 commande le systeme de déplacement vertical 120 pour
rebaisser le chariot 102 qui repose alors sur le sol 10 et pour placer la jupe 104 en position
haute. L’unité de contr6le 52 commande ensuite les moyens de déplacement 107 pour
atteindre la prochaine destination ou le cycle recommence pour effectuer une désinfection.
Ainsi, les rayonnements UV-C restent confinés a I’intérieur de la jupe 104.

Le fait de surélever le chariot 102 et les moyens de déplacement 107 assure que le dessous
desdits moyens de déplacement 107, en particulier des roues, est bien désinfecté, a la fois par
le rayonnement direct des UV-C et par I’ozone pour les parties non directement exposées au
rayonnement UV-C.

Comme expliqué ci-dessus, I’espace 116 délimité a 'intérieur de la jupe 104 et 1’ ouverture
103 présentent en vue de dessous, une forme rectangulaire. Avec une telle forme, il est
possible de partitionner le sol 10 en autant de surfaces élémentaires rectangulaires que
nécessaire ol chaque surface élémentaire présente des dimensions €gales aux dimensions
rectangulaires de I’espace 116, c'est-a-dire de I’ouverture 103. Ainsi, en positionnant le
systeme mobile de désinfection 100 successivement au-dessus de chaque surface élémentaire,
il est possible de désinfecter le sol 10 sans laisser d’interstices non traités entre deux surfaces
élémentaires.

Il est cependant possible que I’espace 116 présente une autre forme, par exemple circulaire,
mais dans ce cas, il faudra tenir compte de cette forme pour couvrir tout le sol 10.

En outre, en vue de dessous, la forme rectangulaire du pourtour extérieur de la jupe 104 et la
forme rectangulaire de 1’espace 116 facilitent la désinfection des coins, par exemple d’une
salle.

Pour guider au mieux la jupe 104 dans ses déplacements verticaux entre les positions haute et
basse, le systeme de déplacement vertical 120 comporte des premiers moyens de guidage 128
qui assurent le guidage vertical de la jupe 104 par rapport au chissis 106 entre les positions

haute et basse.
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Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, les premiers moyens de
guidage 128 sont constitu€s de quatre nervures 130 (seules deux sont visibles) ot chacune est
solidaire d’une face intérieure d’une paroi latérale 112 et s’étend verticalement, et pour
chaque nervure 130, d’une rainure 132 réalisée dans le chassis 106 et dans laquelle la nervure
130 est guidée verticalement en coulissement.

Dans le mode de réalisation de I’'invention présenté ici, il y a deux nervures 130 de part et
d’autre de chaque crémaillere 126.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur les Figs. 1 a 4, le systeéme mobile de
désinfection 100 comporte un tiroir 140 qui est montré en position déployée aux Figs. 1 et 4 et
en position rétractée aux Figs. 2 et 3. La hauteur du tiroir 140 est moindre que la hauteur de la
jupe 104.

Le tiroir 140 est mobile en translation horizontalement entre la position déployée et la
position rétractée parallelement a une direction de translation T horizontale et qui est ici
parallele a I’axe des roues 108 mais pourrait avoir une orientation différente.

Le tiroir 140 comporte une paroi frontale 142a perpendiculaire a direction de translation T et
deux parois latérales 142b-c de part et d’autre de la paroi frontale 142a et paralleles a la
direction de translation T. Les bords inférieurs des parois 142a-c du tiroir 140 sont
coplanaires avec ’embase 101 de la jupe 104.

Le tiroir 140 comporte également une paroi supérieure 144 qui s’étend horizontalement au-
dessus des parois frontales 142a et latérales 142b-c. Le tiroir 140 est ainsi disposé a I’envers.
Dans ce mode de réalisation, la source UV-C 202 est fixée au tiroir 140 sous la paroi
supérieure 144.

Le tiroir 140 est li¢ a la jupe 104, c'est-a-dire qu’il monte et descend en méme temps que la
jupe 104, mais il reste mobile en translation par rapport a la jupe 104.

Pour permettre le passage du tiroir 140, I’'une des parois latérales 112 de la jupe 104 est
traversée par un passage 146 a I’intérieur duquel le tiroir 140 est monté libre en translation
parallelement a la direction de translation T. Le passage 146 débouche au niveau de I’embase
101. Selon I’architecture du chariot 102, un passage 109 peut étre nécessaire pour permettre le
déplacement du tiroir 140.

En position rétractée, le tiroir 140 est a I’intérieur de la jupe 104 et la paroi frontale 142a
obture le passage 146. En position déployée, le tiroir 140 sort de la jupe 104 de maniere a
créer un espace supplémentaire 148 au-dessus du sol 10 et qui peut €tre soumis au
rayonnement UV-C. L’espace supplémentaire 148 est ainsi délimité par les parois frontale

142a et latérales 142b-c. En position déployée, les parois latérales 142b-c s’étendent de la
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paroi latérale 112 de la jupe 104 jusqu’a la paroi frontale 142a. En position déployée, chaque
paroi latérale 142b-c du tiroir 140 et la paroi supérieure 144 du tiroir 140 présentent chacune
une partie qui reste a ’'intérieur du passage 146 de maniére a éviter 1’apparition d’espace
pouvant laisser passer le rayonnement UV-C. L’espace 116 et I’espace supplémentaire 148
sont en communication.

Ce tiroir 140 permet de désinfecter un sol qui se trouverait sous un meuble qui serait trop bas
pour autoriser le passage de la jupe 104 mais suffisamment haut pour autoriser le passage du
tiroir 140.

Pour assurer le déplacement horizontal du tiroir 140 entre les positions déployée et rétractée,
le systeme mobile de désinfection 100 comporte un premier systéme d’entrainement 150 qui
est commandé par 1’unité de contrdle 52 et qui est prévu pour déplacer le tiroir 140 de la
position déployée a la position rétractée et inversement.

Pour assurer au mieux le guidage en translation du tiroir, le premier systeme d’entrainement
150 comporte des moyens formant glissiere qui sont disposés entre le tiroir 140 et la jupe 104,
et plus particulicrement entre la paroi supérieure 144 et la jupe 104. Ces moyens formant
glissiere prennent par exemple la forme de deux coulisses disposées de part et d’autre du tiroir
140.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur les Figs. 2 a 5, le premier systeme
d’entrainement 150 comporte un moteur 152 fixé a la jupe 104, ici par I’intermédiaire d’un
plateau 154 qui est monté en travers de la jupe 104, un pignon 156 fixé a I’arbre moteur dudit
moteur 152 et une crémaillere 158 solidaire du tiroir 140 et plus particulicrement de la paroi
supérieure 144 qui engrene avec le pignon 156. La crémaillere 158 est disposée parallelement
a la direction de translation T. L axe de rotation du pignon 156 est ici perpendiculaire a la
direction de translation T et horizontal.

Le moteur 152 est command¢ par 1’unité de contrdle 52 et est ici un moteur électrique pas a
pas.

A partir de la position rétractée, I’unité de contrdle 52 commande la rotation du moteur 152
dans le sens approprié pour déplacer la crémaillere 158 et donc le tiroir 140 vers la position
déployée. A I’inverse, a partir de la position déployée, I’unité de contréle 52 commande la
rotation du moteur 152 dans le sens inverse et approprié pour déplacer la crémaillere 158 et
donc le tiroir 140 vers la position rétractée.

Pour limiter I’encombrement des parois latérales 142b-c du tiroir 140 en position rétractée,
chacune desdites parois lat€rales 142b-c est constituée de plusieurs panneaux 143 montés de

maniere télescopique les uns par rapport aux autres.
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Le panneau 143 le plus proche de la paroi frontale 142a est fixé a ladite paroi frontale 142a, la
panneau 143 le plus éloigné de la paroi frontale 142a est fixé a la jupe 104 et chaque panneau
143 intermédiaire est monté coulissant sur une distance limitée a chaque panneau 143 qui le
précéde et a chaque panneau 143 qui le suit. La distance limitée est telle qu’elle autorise un
déplacement horizontal entre les deux panneaux 143 consécutifs, tout en empéchant
’apparition d’espace entre eux.

Pour protéger les éléments situés sous le systeme mobile de désinfection 100 et limiter la
surface sur laquelle le rayonnement UV-C est appliqué, le systéme mobile de désinfection 100
comporte un systeme d’obturation 160 qui comporte un volet 162 qui peut prendre toutes
positions entre une position allant d’une position enticrement rétractée (Figs. 2 a 4) a une
position enticrement déployée (Fig. 5).

En position entierement rétractée, le volet 162 n’obture pas 1’ouverture 103 de la jupe 104 au
niveau de son embase 101, permettant le passage du chariot 102 et I’émission du rayonnement
UV-C sur toute la surface de I’ouverture 103.

En position totalement déployée, le volet 162 obture I’ouverture 103 de la jupe 104 au niveau
de son embase 101, protégeant ainsi le chariot 102 et évitant I’émission du rayonnement UV-
C hors de la jupe 104. Le volet 162 peut prendre toutes les positions intermédiaires entre la
position déployée et la position rétractée de maniere a obturer en partie I’ouverture 103 de
maniére a limiter I’émission du rayonnement UV-C a certaines zones.

Le systeme d’obturation 160 comporte un deuxieme systeme d’entrainement 166 qui est
command¢ par 1’unité de contrdle 52 et qui est prévu pour déplacer le volet 162 de la position
déployée a la position rétractée et inversement.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté ici, le volet 162 prend la forme d’une
porte sectionnelle constituée de plusieurs panneaux 163 montés articulés les uns aux autres de
proche en proche autour d’un axe de rotation horizontal X et ici perpendiculaire a la direction
de translation T mais toute autre direction est possible.

Chaque panneau 163 comporte sur sa face int€rieure une crémaillere 165.

Le deuxieme systeme d’entrainement 166 comporte un moteur 168 fixé a la jupe 104, ici par
I’intermédiaire du plateau 154, un pignon 170 fixé a I’arbre moteur dudit moteur 168 et qui
engréne successivement avec la crémaillere 165 de chaque panneau 163. L’axe de rotation du
pignon 170 est ici perpendiculaire a la direction de translation T et horizontal.

Le moteur 168 est command¢ par I’unité de contrdle 52 et est ici un moteur €lectrique pas a
pas. La rotation du moteur 168 dans un sens va entrainer le volet 162 vers la position

déployée et la rotation du moteur 168 dans un sens inverse va entrainer le volet 162 vers la
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position rétractée. La rotation du moteur 168 peut €tre arrétée a tout moment pour obturer
partiellement I’ouverture 103. Le déplacement du volet 162 n’est possible que dans une
position similaire a la position de désinfection, c'est-a-dire avec la jupe 104 en position basse
pour pouvoir passer le volet 162 sous le chariot 102.

Pour assurer au mieux le guidage du volet 162, le deuxieme systeme d’entrainement 166
comporte des deuxiemes moyens de guidage 164 qui assurent le guidage des panneaux 163
entre les positions déployée et rétractée.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté ici, les deuxiémes moyens de guidage 164
prennent la forme de deux rails 172 solidaires de la jupe 104 et disposés de part et d’autre des
panneaux 163 et dans lesquels coulissent des galets solidaires des panneaux 163. La forme et
la position de chaque rail 172 sont adaptés aux besoins.

Le premier systeme d’entrainement 150, ainsi que le deuxieme systeme d’entrainement 166
peuvent étre constitués de toute solution alternative aux systemes pignon / crémaillere décrits
ici, et ils peuvent prendre la forme de vérins ou de systémes vis-écrous.

Pour assurer une meilleure exposition aux UV-C, les faces intérieures des parois latérales de
la jupe 104 et du tiroir 140 et le chassis 106 sont recouverts d’un matériau réfléchissant les
UV-C, comme par exemple de I’aluminium ou du polytétrafluoroéthyleéne expansé (e-PTFE).
Contrairement aux LEDs capables de supporter de nombreuses opérations d’allumage et
d’extinction, la source UV-C a base d’au moins une lampe peut étre fragilisée et il est donc
préférable de réduire significativement la fréquence des opérations d’allumage et d’extinction.
La ou chaque lampe de la source UV-C 202 est alors équipée d’un cache qui est mobile
alternativement entre une premiere position dans laquelle le rayonnement UV-C provenant de
la lampe est libre de se propager vers le sol 10 et une deuxieme position dans laquelle le
rayonnement UV-C provenant de la lampe est empéché de se propager vers le sol 10. D’une
maniere générale, dans la deuxiéme position, le cache se place entre la lampe et le sol 10. Le
systeme mobile de désinfection 100 comporte également un systeme de déplacement (600,
Figs. 6 et 7) qui est arrangé pour déplacer le cache (602, Figs. 6 et 7) de la premiere position a
la deuxieme position et inversement sur commande de 1’unité de contrdle 52. L’émission du
rayonnement UV-C correspond alors a la commande du systeme de déplacement 600 de
maniere a placer le cache 602 dans la premiere position, et I’arrét de I’émission du
rayonnement UV-C correspond alors a la commande du systeme de déplacement 600 de
maniere a placer le cache 602 dans la deuxieme position.

La Fig. 6 et la Fig. 7 montrent un mode de réalisation particulier du cache qui prend la forme

d’un fourreau 602 cylindrique monté mobile en rotation autour de la source UV-C 202 sous la
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forme d’une lampe cylindrique. Bien siir, d’autres formes sont possibles. Le fourreau 602 est
monté mobile en rotation selon le cas sur le tiroir 140 ou sur le chissis 106 ou sur la jupe 104.
Le systeme de déplacement 600 prend ici la forme d’un pignon 604 fixé a un arbre moteur
d’un moteur électrique 606, par exemple pas a pas, ou le pignon 604 engréne avec une roue
dentée solidaire du fourreau 602.

Le fourreau 602 et la source UV-C 202 sont coaxiaux et la rotation s’eftfectue autour de 1’axe
commun.

Le fourreau 604 présente une fente 608 qui s’étend longitudinalement parallélement a 1’axe
commun. La Fig. 6 montre le fourreau 602 dans la premiére position et la Fig. 7 montre le
fourreau 602 dans la deuxieéme position.

Le systeme de déplacement 600 est ainsi commandé par ’unité de contrdle 52 pour déplacer
le fourreau 602 alternativement d’une premiere position dans laquelle la fente 608 est orientée
vers le sol 10 a une deuxiéme position ou la fente 608 est orientée a 1’opposé du sol 10.
Contrairement au volet 162, le cache peut se déplacer que la jupe 104 soit en position haute
ou basse.

Selon un autre mode de réalisation non représenté, le cache peut prendre la forme d’un volet
arrangé sous la source UV-C 202 et mobile entre la premiere position a la deuxieéme position.
Dans le cas d’un sol lisse devant étre désinfecté sans besoin de désodorisation, il est suffisant
d’opérer avec une source UV-C 202 émettant a une premicre longueur d’onde
préférentiellement autour de 253,7 nm et dans le cas d’un sol devant étre désodorisé sans
besoin de désinfection, il est suffisant d’opérer avec une source UV-C 202 émettant a une
deuxieme longueur d’onde préférentiellement autour de 185 nm. Lorsque la désinfection et la
désodorisation sont nécessaires, la source UV-C 202 émet a la premiere et a la deuxiéme
longueurs d’onde.

Dans ce cas, il est possible d’utiliser deux lampes identiques a celle décrite ci-dessus ou I'une
émet a la premiere longueur d’onde et ou I’autre émet a la deuxieme longueur d’onde et selon
le cas, ’unité de contrdle 52 est arrangée pour commander chaque lampe indépendamment
I’une de I"autre, et contrdle I’émission vers le sol 10 d’un rayonnement UV-C de [’une ou
I’autre des lampes, ou depuis chaque lampe séquentiellement, c'est-a-dire qu’il y a émission
pour une premiére longueur d’onde, arrét d’émission pour la premiere longueur d’onde,
émission pour une deuxieme longueur d’onde et arrét d’émission pour la deuxieme longueur
d’onde. Dans ce cas d’émissions séquentielles, il n’y a aucune interférence entre les

rayonnements de la premiere longueur d’onde et ceux de la deuxieéme longueur d’onde.
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Le choix est laissé a I’utilisateur par I’intermédiaire d’une interface du systéme mobile de
désinfection 100 comme par exemple un bouton de sélection.

L’émission et I’arrét de I’émission de chaque lampe peuvent &tre un allumage et une
extinction de ladite lampe ou €tre réalis€s, pour chaque lampe, par un cache comme décrit ci-
dessus, en particulier aux Figs. 6 et 7.

Un procédé¢ de mise en ceuvre du systeme mobile de désinfection 100 selon I’invention
comporte :

- une étape de déplacement au cours de laquelle I’unité de contréle 52 commande les moyens
de déplacement 107 pour atteindre le lieu ou la désinfection est a effectuer,

- lorsque le systeéme est immobilisé, une étape d’abaissement au cours de laquelle ’unité de
contrdle 52 commande le systeme de déplacement vertical 120 pour abaisser la jupe 104 en
position basse et poursuivre jusqu’a ce que le chariot 102 soit en position surélevée,

- une étape d’émission au cours de laquelle I’unité de controle 52 commande I’émission vers
le sol 10 d’un rayonnement UV-C depuis la source UV-C 202,

- une étape d’arrét d’émission au cours de laquelle I'unité de contréle 52 commande 1’arrét de
I’émission vers le sol 10 du rayonnement UV-C depuis la source UV-C 202,

- une étape de relevage au cours de laquelle I’unité de controle 52 commande le systéme de
déplacement vertical 120 pour rebaisser le chariot 102 et poursuivre jusqu’a ce que la jupe
104 soit en position haute, et

- une étape de bouclage au cours de laquelle le processus boucle sur I’étape de déplacement
tant que tout le sol 10 n’a pas été désinfecté.

Dans le cas d’une forme rectangulaire de I’ouverture 103, le déplacement du chariot 102
consiste a partitionner le sol 10 en surfaces élémentaires rectangulaires ot chacune présente
des dimensions égales aux dimensions rectangulaires de 1’ouverture 103, et a déplacer le
chariot 102 sur chaque surface élémentaire de proche en proche.

Selon un mode de réalisation particulier, le systeme mobile de désinfection 100 comporte un
capteur de présence (par exemple un capteur infrarouge) adapté a détecter la présence d’un
étre vivant (humain ou animal) dans le voisinage. Ce capteur de présence est en relation avec
I’unité de contrdle 52. Lorsque le capteur de présence détecte un étre vivant, le
fonctionnement du systeme mobile de désinfection 100 est celui décrit ci-dessus. Lorsque le
capteur de présence ne détecte aucun €tre vivant, I’'unité de contrdle 52 peut alors ne pas
enclencher ni I’étape d’abaissement, ni I’étape de relevage, ni I’étape d’arrét de 1’émission, et

la source UV-C 202 reste allumée tant que le capteur de présence ne détecte aucun €tre vivant.
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Lorsque le systeme mobile de désinfection 100 comporte un tiroir 140 et qu’il est nécessaire
d’atteindre un endroit inaccessible pour le systéeme mobile de désinfection 100, le procédé
comporte, entre I’étape de déplacement et I’étape d’abaissement, une étape de déploiement du
tiroir 140 au cours de laquelle ’'unité de contrdle 52 commande le premier systéme
d’entrainement 150 pour déplacer le tiroir 140 de la position rétractée a la position déployée,
et entre I’ étape de relevage et 1’étape de bouclage, une étape de repliement au cours de
laquelle I’unité de contrdle 52 commande le premier systéme d’entrainement 150 pour
déplacer le tiroir 140 de la position déployée a la position rétractée.

Selon un mode de réalisation particulier, I’unité de contrdle 52 comporte, reliés par un bus de
communication : un processeur ou CPU (« Central Processing Unit » en anglais) ; une
mémoire vive RAM (« Random Access Memory » en anglais) ; une mémoire morte ROM ou
Flash (« Read Only Memory » en anglais) ; une unité de stockage telle qu’un disque dur ou un
lecteur de support de stockage, tel qu’un lecteur de cartes SD (« Secure Digital » en anglais) ;
au moins une interface de communication, permettant par exemple a I’'unité de contrdle de
communiquer avec la source UV-C 202, les moteurs.. ..

Le processeur est capable d’exécuter des instructions chargées dans la RAM a la mise sous
tension a partir de la ROM ou de la Flash, d’'une mémoire externe (non représentée), d’un
support de stockage (tel qu’une carte SD), ou d’un réseau de communication. Lorsque
I’équipement est mis sous tension, le processeur est capable de lire de la RAM des
instructions et de les exécuter. Ces instructions forment un programme d’ordinateur causant la
mise en ceuvre, par le processeur, de tout ou partie des algorithmes et étapes décrits ci-dessus.
Tout ou partie des algorithmes et étapes décrits ci-dessus peut €tre implémenté sous forme
logicielle par exécution d’un ensemble d’instructions par une machine programmable, par
exemple un DSP (« Digital Signal Processor » en anglais) ou un microcontrdleur, ou €tre
implémenté sous forme matérielle par une machine ou un composant dédié, par exemple un
FPGA (« Field-Programmable Gate Array » en anglais) ou un ASIC (« Application-Specific

Integrated Circuit » en anglais).
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REVENDICATIONS

1)  Systeme mobile de désinfection (100) comportant :

- un chariot (102) présentant un chassis (106) monté sur des moyens de déplacement (107) qui
assurent le déplacement du chariot (102) sur le sol (10),

- une jupe (104) dimensionnée pour que le chariot (102) et ses moyens de déplacement (107)
puissent loger a I’intérieur et ou la jupe (104) présente, en partie basse, une embase (101)
délimitant une ouverture (103), la jupe (104) comportant des parois latérales (112) verticales
et un toit (114) horizontal,

- un systeme de déplacement vertical (120) qui comporte des moyens répartis entre le chissis
(106) et la jupe (104) et qui est configuré pour déplacer la jupe (104) verticalement
alternativement d’une position haute dans laquelle les moyens de déplacement (107) reposent
sur le sol (10), et ’embase (101) de la jupe (104) est a distance du sol (10), a une position
basse dans laquelle les moyens de déplacement (107) sont surélevés par rapport au sol (10) et
I’embase (101) de la jupe (104) est en contact avec le sol (10),

- une source de rayonnement UV-C (202) disposée a I’intérieur de la jupe (104), et

- une unité de controdle (52) qui commande les moyens de déplacement (107), le systeme de

déplacement vertical (120) et la source de rayonnement UV-C (202).

2) Systeme mobile de désinfection (100) selon la revendication 1, caractérisé€ en ce qu’un
espace (116) délimité a ’intérieur de la jupe (104) et un pourtour extérieur de la jupe (104)

présentent chacun en vue de dessous, une forme rectangulaire.

3) Systeme mobile de désinfection (100) selon 1'une des revendications 1 ou 2,
caractérisé

- en ce qu’une parot latérale (112) de la jupe (104) est traversée par un passage (146),

- en ce que le systeme mobile de désinfection (100) comporte un tiroir (140) mobile en
translation horizontalement a I’intérieur du passage (146) parallélement a une direction de
translation (T) entre une position déployée et une position rétractée,

- en ce que le tiroir (140) comporte une paroi frontale (142a) perpendiculaire a la direction de
translation (T), deux parois latérales (142b-c) de part et d’autre de la paroi frontale (142a) et
paralleles a la direction de translation (T) et une paroi supérieure (144) s’étendant

horizontalement au-dessus des parois frontales (142a) et latérales (142b-c), ou, en position
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rétractée, le tiroir (140) est a ’intérieur de la jupe (104) et la paroi frontale (142a) obture le
passage (146), et ou, en position déployée, le tiroir (140) sort de la jupe (104),

- en ce que la source de rayonnement UV-C (202) est fixée au tiroir (140) sous la paroi
supérieure (144), et

- en ce que le systeme mobile de désinfection (100) comporte un premier systeme
d’entrainement (150) commandé par 1’unité de contrdle (52) et prévu pour déplacer le tiroir

(140) de la position déployée a la position rétractée et inversement.

4) Systeme mobile de désinfection (100) selon la revendication 3, caractérisé en ce que
chacune desdites parois latérales (142b-c) est constituée de plusieurs panneaux (143) montés

de maniere télescopique les uns par rapport aux autres.

5) Systeme mobile de désinfection (100) selon 1'une des revendications 1 a 4, caractérisé
en ce qu’il comporte un volet (162) qui peut prendre toutes positions entre une position
rétractée dans laquelle il n’obture pas 1’ouverture (103) et une position déployée dans laquelle
il obture I’ouverture (103), et un deuxieme systeme d’entrainement (166) commandé par
I’unité de contrdle (52) et prévu pour déplacer le volet (162) de la position déployée a la

position rétractée et inversement.

6) Systeme mobile de désinfection (100) selon 1'une des revendications 1 a 5, caractérisé
- en ce que la source UV-C (202) est constituée d’au moins une lampe,

- en ce que la ou chaque lampe de la source UV-C (202) est équipée d’un cache (602) mobile
alternativement entre une premiere position dans laquelle le rayonnement UV-C provenant de
la lampe est libre de se propager vers le sol (10) et une deuxieme position dans laquelle le
rayonnement UV-C provenant de la lampe est empéché de se propager vers le sol (10), et

- en ce que le systeme mobile de désinfection (100) comporte un systeme de déplacement
command¢ par 1’unité de contrdle (52) pour déplacer le cache (602) alternativement de la

premiere position a la deuxiéme position.

7) Systeme mobile de désinfection (100) selon 1'une des revendications 1 a 6, caractérisé
en ce que la source de rayonnement UV-C (202) comporte une lampe émettant a une premicre
longueur d’onde et une lampe émettant a une deuxieme longueur d’onde, et en ce que I’unité
de contrdle (52) est arrangée pour commander chaque lampe indépendamment [’une de

’autre.
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8) Procédé de mise en ceuvre d’un systéme mobile de désinfection (100) selon 'une des
revendications précédentes, le procédé comportant a partir d’'une position haute de la jupe
(104):

- une étape de déplacement au cours de laquelle I’unité de contrdle (52) commande les
moyens de déplacement (107) pour atteindre le lieu ou la désinfection est a effectuer,

- lorsque le systéme mobile de désinfection est immobilisé, une étape d’abaissement au cours
de laquelle ’unité de contrdle (52) commande le systéme de déplacement vertical (120) pour
abaisser la jupe (104) en position basse et poursuivre jusqu’a ce que le chariot (102) soit en
position surélevée,

- une étape d’émission au cours de laquelle I'unité de controle (52) commande I’émission vers
le sol (10) d’un rayonnement UV-C depuis la source de rayonnement UV-C (202),

- une étape d’arrét de I’émission au cours de laquelle I’unité de contrdle (52) commande
Iarrét de I’émission vers le sol (10) du rayonnement UV-C depuis la source de rayonnement
UV-C (202),

- une étape de relevage au cours de laquelle I’unité de controle (52) commande le systeme de
déplacement vertical (120) pour rebaisser le chariot (102) et poursuivre jusqu’a ce que la jupe
(104) soit en position haute, et

- une étape de bouclage au cours de laquelle le processus boucle sur I’étape de déplacement

tant que tout le sol (10) n’a pas été désinfecté.

9) Procédé selon la revendication 8, caractérisé en ce que lorsque le systeme mobile de
désinfection (100) comporte un capteur de présence en relation avec [’unité de contrdle (52) et
adapté a détecter la présence d’un étre vivant, et lorsque le capteur de présence ne détecte
aucun étre vivant, le procédé ne comporte ni 1’étape d’abaissement, ni I’étape de relevage, ni

I’étape d’arrét de I’émission.

10)  Procédé selon la revendication 8, caractérisé en ce que lorsque le systéme mobile de
désinfection (100) comporte un tiroir (140), le procédé comporte entre 1’étape de déplacement
et I’étape d’abaissement, une étape de déploiement du tiroir (140) au cours de laquelle I’unité
de controle (52) commande le premier systéme d’entrainement (150) pour déplacer le tiroir
(140) de la position rétractée a la position déployée, et entre 1’étape de relevage et 1’étape de
bouclage, une étape de repliement au cours de laquelle I’unité de contréle (52) commande le
premier systeme d’entrainement (150) pour déplacer le tiroir (140) de la position déployée a

la position rétractée.
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