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SYSTEME MOBILE A CHENILLES POUR DESINFECTION UTILISANT LE RAYONNEMENT ULTRAVIOLET.

@ SYSTEME MOBILE A CHENILLES POUR DESIN-
FECTION UTILISANT LE RAYONNEMENT ULTRAVIOLET

L’invention concerne un systéeme mobile de désinfection
(100) comportant une jupe (102) délimitant une chambre,
une source de rayonnement UV-C disposée a l'intérieur de
la chambre pour rayonner vers la surface a traiter et un sys-
teme de déplacement (150) destiné a déplacer le systeme
mobile de désinfection (100). Le systéme de déplacement
(150) comporte latéralement un mécanisme a chenilles qui
permet de mouvoir 'ensemble du systéme de désinfection
(100) en ligne droite ainsi que de pouvoir effectuer des
changements de direction vers la droite ou vers la gauche
en agissant sur le mouvement relatif des chenilles.

Le systéme de déplacement (150) comporte aussi deux
rouleaux (112a-b), chacun étant monté libre en rotation a
Favant et a l'arriére du systéme mobile de désinfection (100)
ou chaque rouleau (112a-b) est constitué d’au moins deux
cylindres (114) dont les faces latérales en regard présentent
un allzr_ran1gement du type male-femelle.

ig.




Description

Titre de l'invention : SYSTEME MOBILE A CHENILLES POUR
DESINFECTION UTILISANT LE RAYONNEMENT UL-
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TRAVIOLET

Domaine technique

La présente invention concerne un systéme mobile a chenilles pour la désinfection
d’une surface a traiter 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 I’ozone produit par la source UV-C.

ETAT DE LA TECHNIQUE ANTERIEURE

Pour nettoyer une surface, il est connu d’utiliser des dispositifs comme des as-
pirateurs. Pour désinfecter la surface, il est connu d’utiliser des produits désinfectants
mais une solution alternative de désinfection a sec, par exemple, un chariot com-
mercialisé par la société UVescence® et référencé sous 1’appellation « rouleau UV-C »
qui diffuse sur la surface a traiter des UV-C. Ce chariot est déplacé manuellement et
émet un rayonnement UV-C vers la surface a traiter. Méme si un tel chariot donne de
bons résultats, il peut dans certains cas, ne pas présenter les conditions de sécurité né-
cessaires du fait que les rayonnements UV-C peuvent passer entre le chariot et la
surface a traiter. Par ailleurs, les roues de ce chariot étant placées a I’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.

Le document WO-A-2021/152599 divulgue un systéme mobile de désinfection qui
comporte une chambre de désinfection ouverte vers la surface a désinfecter. La
chambre de désinfection est disposée a I’intérieur d’un chassis et est équipée de
sources UV. Le chassis est monté sur deux courroies qui sont elles-mémes montées
entre deux roues. Les deux roues avant sont montées sur un arbre et séparées I’une de
’autre par un cylindre qui s’étend entre elles. Un montage identique est prévu pour les
deux roues arriere.

Les courroies sont en contact avec la surface a traiter et empéchent les UV de
s’échapper des cotés de la chambre de désinfection par le dessous du chissis, il en va
de méme a I’avant et a I’arriere avec les cylindres qui roulent sur la surface. Ce
systeme est optimal pour les déplacements en ligne droite du systeéme mobile de dés-
infection, mais lors des changements de direction, les extrémités des cylindres sont

contraintes d’avoir la méme vitesse de rotation sur leur axe. Il en résulte que la rotation
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des cylindres va étre entravée.
Exposé de l'invention

Un objet de la présente invention est de proposer un systeme mobile de désinfection
pour aseptiser une surface a traiter en utilisant les UV-C, ou le systéme mobile de dés-
infection utilise un mécanisme a chenilles pour se déplacer librement dans toutes les
directions, tout en assurant la sécurité des personnes en empéchant la propagation des
rayonnements UV-C hors du systéme mobile de désinfection. La surface a traiter peut
par exemple €tre un plancher, un tapis, un revétement de sol, ou toute autre surface
permettant le déplacement du systeéme mobile de désinfection.

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

- une jupe présentant un toit et des parois latérales s’étendant du toit vers une surface
a traiter et délimitant une chambre,

- une source de rayonnement UV-C disposée a I’'intérieur de la chambre pour
rayonner vers la surface a traiter par 1’ouverture,

- une unité de contrdle arrangée pour commander la source de rayonnement UV-C, et

- un systeme de déplacement destiné a déplacer le systeme mobile de désinfection sur
la surface a traiter, ou le systeme de déplacement comporte deux trains de chenilles
disposés latéralement sous la jupe, oi chacun comporte une roue avant et une roue
arriére, ou les roues avant sont montées mobiles en rotation autour d’un axe de rotation
avant et indépendamment 1’une par rapport a 1’autre, ot les roues arriere sont montées
mobiles en rotation autour d’un axe de rotation arriere et indépendamment 1’une par
rapport a ’autre,

ou le systeme de déplacement comporte également un rouleau avant disposé sous la
jupe et monté libre en rotation autour dudit axe de rotation avant entre les deux roues
avant, et un rouleau arriere disposé€ sous la jupe et monté libre en rotation autour dudit
axe de rotation arriere entre les deux roues arricre, et ou chaque rouleau est constitué
d’au moins deux cylindres disposés les uns a la suite des autres le long de 1’axe de
rotation considéré.

Avantageusement, I’interface entre une roue et un cylindre ou entre deux cylindres
prend la forme d’un arrangement du type male-femelle.

Avantageusement, pour deux faces en regard d’une roue et d’un cylindre ou de deux
cylindres, I’une des faces présente un enfoncement et I’autre des faces présente un
bossage qui loge dans ledit enfoncement.

Avantageusement, au niveau de I’interface, le systeme mobile de désinfection
comporte un fourreau emmanché autour de la roue et du cylindre ou des deux
cylindres, le fourreau est solidaire de 1’un parmi la roue et le cylindre ou de 1’un des

deux cylindres, et le fourreau n’est pas solidaire de I’autre parmi la roue et le cylindre



ou de I’autre des deux cylindres.
[0015]  Avantageusement, chaque train de chenilles comporte une chenille, pour chaque

chenille le systeme mobile de désinfection comporte en outre un systeme
d’entrainement arrangé pour déplacer ladite chenille, et 1’'unité de controle est arrangée
pour commander chaque systeme d’entralnement.

[0016]  Avantageusement, I’extrémité inférieure de chaque paroi latérale est a une distance
de garde de la surface a traiter, et chaque chenille présente une €paisseur perpendicu-
lairement a la surface a traiter supérieure a la distance de garde.

[0017]  Avantageusement, chaque chenille présente une face orientée vers une paroi latérale,
ladite face présente une rainure, et ladite paroi latérale présente une nervure dont
I’extrémité libre est logée dans ladite rainure.

[0018]  Avantageusement, chaque chenille présente une excroissance qui s’étend vers une
paroi latérale en délimitant un espace intérieur, et ladite paroi latérale présente un
épaulement logé a I’intérieur dudit espace intérieur.

[0019]  Avantageusement, le systeme mobile de désinfection comporte au moins un capteur
avant disposé au niveau d’une partie avant du systeme mobile de désinfection et au
moins un capteur arricre dispos€ au niveau d’une partie arricre du systeme mobile de
désinfection, chaque capteur est connecté a I’unité de contrdle et adapté a mesurer la
distance entre la surface a traiter et ledit capteur, I’unité de controle est configurée pour
éteindre la source de rayonnement UV-C lorsque la valeur absolue de la différence
entre la distance mesurée par ledit au moins un capteur avant et la distance mesurée par
ledit au moins un capteur arriere est supérieure a un premier seuil prédéfini.

[0020]  Avantageusement, le systeme mobile de désinfection comporte au moins un capteur
intermédiaire disposé€ au milieu entre les capteurs avant et arriere et connecté a I’unité
de controle et adapté a mesurer la distance entre la surface a traiter et ledit capteur in-
termédiaire, I’unité de controle est configurée pour éteindre la source de rayonnement
UV-C lorsque la valeur absolue de la différence entre la distance mesurée par ledit au
moins un capteur avant ou arriere et la distance mesurée par ledit au moins un capteur
intermédiaire est supérieure a un deuxieme seuil prédéfini.

[0021]  Avantageusement, I’unité de contrdle est configurée pour éteindre la source de
rayonnement UV-C lorsque la distance mesurée par I’un des capteurs dépasse un
troisicme seuil prédéfini.

Breéve description des dessins

[0022] Les caractéristiques de l'invention mentionnées ci-dessus, ainsi que d'autres, appa-
raitront plus clairement a la lecture de la description suivante d'un exemple de réa-
lisation, ladite description étant faite en relation avec les dessins joints, parmi lesquels :

[0023]  [Fig.1] est une représentation schématique, en vue €clatée et en perspective, d'un
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systeme mobile de désinfection selon I’invention,

[Fig.2] est une vue du systeme mobile de désinfection en coupe selon le plan II de la
[Fig.1],

[Fig.3] est une vue du systeme mobile de désinfection en coupe selon la ligne III-111
de la [Fig.2],

[Fig.4] est une vue en coupe par un plan vertical passant par un axe de rotation d’un
mode de réalisation particulier de I’invention,

[Fig.5] est une vue en coupe par un plan vertical passant par un axe de rotation d’un
autre mode de réalisation particulier de I’invention,

[Fig.6] est une vue en coupe par un plan vertical passant par un axe de rotation d’un
autre mode de réalisation particulier d’une courroie,

[Fig.7] est une vue en coupe par un plan vertical passant par un axe de rotation d’un
autre mode de réalisation particulier d’une courroie,

[Fig.8] montre un exemple d’un cache dans une premiere position et,

[Fig.9] montre le cache de la [Fig.7] dans une deuxieme position.

EXPOSE DETAILLE DE MODES DE REALISATION

La [Fig.1] montre un systeme mobile de désinfection 100 selon I’invention. Le
systeme mobile de désinfection 100 comporte une jupe 102. La [Fig.2] montre le
systeme mobile de désinfection 100 en coupe.

Le systeme mobile de désinfection 100 comporte un systeme de déplacement 150 qui
est au moins pour partie disposé sous la jupe 102 et est solidaire de cette derniere. Le
systeme de déplacement 150 assure le déplacement du systeéme mobile de désinfection
100 sur une surface a traiter 10 qui est ici horizontale, mais la surface a traiter 10
pourrait également présenter une pente. Le systeme mobile de désinfection 100
comporte une unité de contréle 54 qui est fixée ici sous la jupe 102.

La jupe 102 est réalisée dans des matériaux opaques pour le rayonnement UV-C.

La jupe 102 comporte un toit 102e et des parois latérales 102a-d qui s’étendent, ici
verticalement, du toit 102e vers la surface a traiter 10 et qui sont ici au nombre de
quatre pour former un volume intérieur parallélépipédique. Le toit 102e et les parois
latérales 102a-d délimitent ensemble une chambre 104 qui est donc ouverte vers le bas
et présente ainsi une ouverture 206 qui fait face a la surface a traiter 10.

L’ouverture 206 est donc ainsi délimitée par I’embase de la jupe 102, c’est-a-dire la
partie basse de cette dernicre, correspondant aux bords inférieurs des parois latérales
102a-d. L’embase et I’ouverture 206 sont verticalement a 1I’opposé du toit 102e.

Les é1éments du systeme de déplacement 150 qui sont en contact avec la surface a
traiter 10 sont ici disposés a I’intérieur de I’embase.

Le systeme mobile de désinfection 100 comporte également une source de

rayonnement UV-C, dite source UV-C 202, qui est disposée sous la jupe 102, pour
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rayonner vers la surface a traiter 10 a travers I’ouverture 206. La source UV-C 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 c’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’0ozone a aussi la capacité de neutraliser les composé€s organiques, sources de
mauvaises odeurs et donc d’agir comme méthode de désodorisation.

La source UV-C 202 est alimentée électriquement a partir d’une source d’énergie et
commandée en allumage et en extinction par I'unité de contrdle 54 et elle est
constituée par exemple d’une ou plusieurs diodes électroluminescentes ou de lampes.
La source d’énergie qui peut étre une batterie, assure également 1’alimentation
électrique des moteurs décrits ci-dessous, de 1’unité de controle 54 et de tous les autres
composants €lectriques.

La source UV-C 202 est fixée a la jupe 102.

Le systeme de déplacement 150 consiste en deux trains de chenilles 150a-b qui sont
disposés latéralement sous la jupe 102 et qui permettent de mouvoir le systéme mobile
de désinfection 100 en ligne droite ainsi que de pouvoir effectuer des changements de
direction vers la droite ou vers la gauche en agissant sur le mouvement relatif des deux
trains de chenilles 150a-b.

Chaque train de chenilles 150a-b comporte ainsi une roue avant 106a-b et une roue
arricre 108a-b ainsi qu’une chenille 110a-b tendue entre la roue avant 106a-b et la roue
arriere 108a-b.

Dans le mode de réalisation de 1’invention présenté ici, le systeme de déplacement
150 comporte ainsi les deux roues avant 106a-b et les deux roues arricre 108a-b. La
[Fig.3] qui est une coupe au niveau de I’arriere du systeme mobile de désinfection 100
montre les roues arriere 108a-b.

Les roues avant 106a-b sont montées coaxiales par rapport a un axe de rotation avant
52a et les roues arriere 108a-b sont montées coaxiales par rapport a un axe de rotation
arriere 52b. L’axe de rotation avant 52a et I’axe de rotation arriere 52b sont paralleles.
Les roues avant 106a-b et les roues arriere 108a-b sont disposées sous la jupe 102.

Chaque roue 106a-b, 108a-b est montée mobile en rotation par rapport a I’axe 52a-b
considéré. Les roues avant 106a-b sont ici montées libres en rotation sur un arbre avant
107a coaxial a I’axe de rotation avant 52a et les roues arricre 108a-b sont ici montées
libres en rotation sur un arbre arriere 107b coaxial a 1’axe de rotation arriére 52b, mais
un autre arrangement est possible tant que les roues 106a-b et 108a-b restent indé-

pendantes les unes des autres, c’est-a-dire qu’elles peuvent tourner indépendamment
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les unes des autres.

Chaque chenille 110a-b peut prendre la forme d’une courroie, d’une chaine, ou de
tout autre type approprié de bande. Dans le mode de réalisation de I’invention présenté
sur les Figs. 1 a 3 et 6 a 7, chaque chenille 110a-b prend la forme d’une courroie, mais
tout autre type de chenille peut €tre utilisé.

Le systeme de déplacement 150 comporte ainsi une courroie tribord 110a montée
entre une roue avant 106a et une roue arricre 108a qui sont disposées a tribord, et une
courroie babord 110b montée entre une roue avant 106b et une roue arriere 108b qui
sont a babord. Les courroies 110a-b sont disposées sous la jupe 102.

Chaque courroie 110a-b forme une boucle fermée qui entoure les roues 106a et 108a,
106b et 108b associées a ladite courroie 110a-b.

Comme le montre la [Fig.3], chaque courroie 110a-b est insérée dans une saignée
302 faisant le tour de la roue 106a-b, 108a-b. Le systeme de déplacement 150 prend
ainsi la forme de chenilles qui se déplacent sur la surface a traiter 10 et, selon un mode
de réalisation présenté ici, la face de la courroie 110a-b qui est en contact avec la
surface a traiter 10 est au moins légerement en relief par rapport a la surface de roulage
de la roue 106a-b, 108a-b sur laquelle la courroie 110a-b est installée pour assurer
I’accrochage de la courroie 110a-b avec la surface a traiter 10 tout en assurant que les
courroies 110a-b empéchent la propagation latérale du rayonnement UV-C en dehors
de la chambre de désinfection 104.

Selon un mode de réalisation particulier, le systeme de déplacement 150 est manuel
et il comporte par exemple un guidon solidaire de la jupe 102 ot le guidon est poussé
par I’utilisateur pour déplacer le systeme mobile de désinfection 100 sur la surface a
traiter 10.

Selon un autre mode de réalisation particulier, le systeme de déplacement 150 est
mécanis€. Pour entrainer en déplacement chaque courroie 110a-b, le systeéme de dé-
placement 150 comporte alors pour chacune d’elles un systeéme d’entrainement. Il y a
ainsi un systeme d’entrainement tribord pour entrainer la courroie tribord 110a et un
systeme d’entrainement babord pour entrainer la courroie babord 110b.

Chaque systeme d’entrainement peut prendre différentes formes connues de I’homme
du métier. Par exemple, il peut s’agir d’un moteur électrique entrainant en rotation
’une des roues associ€es a chaque courroie 110a-b ou un moteur électrique entrainant
directement la courroie 110a-b par exemple par un systeme de galet. Les systemes
d’entrainement sont indépendants et chaque systeme d’entrainement est command¢ in-
dépendamment de 1’autre par ’unité de contrdle 54 et, du fait de I’'indépendance de
chaque roue 106a-b, 108a-b, I’unité de contrdle 54 peut commander le déplacement du
systeme mobile de désinfection 100 dans toutes les directions 54 en fonction des

besoins.
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La commande de direction du systeme mobile de désinfection 100 n’est pas décrite
car elle ne fait pas partie de I’invention, mais elle peut prendre la forme d’une télé-
commande manipulée par un opérateur et communiquant avec 1’unité de controle 54 et
elle peut prendre également la forme d’un systeme autonome utilisant, par exemple, un
systeme de navigation connecté a 1’unité de contrdle 54 et permettant de diriger le
systeme mobile de désinfection 100 en fonction de sa position actuelle et de la position
a atteindre.

Le systeme de déplacement 150, en mode manuel ou mécanisé, comporte également
un rouleau avant 112a monté libre en rotation autour dudit axe de rotation avant 52a
entre les deux roues avant 106a-b, et un rouleau arriere 112b monté libre en rotation
autour dudit axe de rotation arriere 52b entre les deux roues arriere 108a-b. Chaque
rouleau 112a-b est également ici monté mobile en rotation par rapport a I’axe 52a-b
considéré, et ici libre en rotation respectivement sur 1’arbre avant 107a ou 1’arbre
arriere 107b. Les rouleaux 112a-b sont également disposés sous la jupe 102.

Pour empécher le passage des rayonnements UV-C provenant de la chambre 104,
chaque rouleau 112a-b est dimensionné pour rouler sur la surface a traiter 10.

De la méme maniere, chaque extrémité d’un rouleau 112a-b est au plus pres de la
roue 106a-b, 108a-b voisine pour empécher le passage des rayonnements UV-C entre
eux.

Chaque rouleau 112a-b est constitué d’au moins deux cylindres 114 disposés les uns
a la suite des autres le long de I’axe de rotation 52a-b considéré. Cette disposition
assure que, lorsque le systtme mobile de désinfection 100 tourne, les cylindres 114 qui
sont a I’extérieur du virage tournent plus vite que les cylindres 114 qui sont a
I’intérieur du virage, ce qui évite que le rouleau 112a-b glisse au lieu de rouler. Plus le
nombre de cylindres 114 constituant les rouleaux 112a-b sera important, moins leur
rotation sera entravée.

Comme précédemment, chaque extrémité d’un cylindre 114 vient au plus pres de
I’extrémité du cylindre 114 voisin pour empécher le passage des rayonnements UV-C
entre cux.

L’expression « au plus pres » signifie ici que les deux extrémités doivent €tre suf-
fisamment proches pour limiter le passage des rayonnements UV-C, mais également
suffisamment éloignées pour permettre la libre rotation des cylindres 114 et des roues
106a-b, 108b les uns par rapport aux autres.

Avec un tel arrangement, le systeme mobile de désinfection 100 peut donc se
déplacer librement sur la surface a traiter 10.

L’ensemble chambre 104 équipée de la source UV-C 202, du systeme de dé-
placement a chenilles 150, des rouleaux avant 112a et arriere 112b, constitue un espace

clos mobile pour la désinfection de la surface a traiter 10. Cette configuration permet
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d’opérer la désinfection en toute sécurité pour les environs.

Pour éviter les frottements entre 1I’extrémité inférieure de chaque paroi latérale
102a-d de la jupe 102 avec la surface a traiter 10, une distance de garde d est prévue
entre la surface a traiter 10 et chacune de ces extrémités inférieures. Pour limiter le
passage des rayonnements UV-C au niveau des parties rectilignes des courroies
110a-b, chaque courroie 110a-b présente une €épaisseur perpendiculairement a la
surface a traiter 10 qui est supérieure a la distance de garde d. Ainsi, les courroies
110a-b forment des barrieres pour les rayonnements UV-C.

La [Fig.4] montre un mode de réalisation particulier de I’interface entre une roue
106a-b et le cylindre 114 voisin ou entre deux cylindres 114 voisins.

Dans ce mode de réalisation, la face 402a d’une roue 106a-b et la face 402b du
cylindre 114 qui est en regard présentent un arrangement du type male-femelle et, de la
méme maniere, les faces 402a-b en regard de deux cylindres 114 consécutifs
présentent un arrangement du type male-femelle. Avec un tel arrangement, I’une des
faces 402b pénetre dans 1’autre face 402a de maniere a former une barriere aux
rayonnements UV-C tout en autorisant la rotation de la roue 1106a-b par rapport au
cylindre 114 voisin et la rotation des deux cylindres 114 voisins 1’un par rapport a
I’autre. Un tel arrangement, permet d’arréter les rayonnements UV-C qui pourraient
s’échapper en ligne directe entre les roues et les cylindres 114, ainsi qu’entre les faces
des cylindres 114.

Dans le mode de réalisation de I’'invention présenté a la [Fig.4], I’une des faces 402b
présente un chanfrein et 1’autre face 402a présente un évidement complémentaire pour
y loger le chanfrein.

D’une maniere générale, au niveau de I’interface, pour les deux faces 402a-b en
regard d’une roue 106a-b et d’un cylindre 114 ou pour les deux faces 402-b en regard
de deux cylindres 114, 1’une des faces 402a présente un enfoncement et 1’autre des
faces 402b présente un bossage qui loge dans ledit enfoncement.

Les ajustements entre les deux faces sont tels que la rotation des deux éléments
porteurs desdites faces, c'est-a-dire une roue 106a-b et le cylindre 114 voisin ou deux
cylindres 114 voisins, est garantie.

La [Fig.5] montre un autre mode de réalisation de I’invention, dans lequel, au niveau
de chaque interface entre une roue 106a-b et un cylindre 114 ou entre deux cylindres
114, le systeme mobile de désinfection 100 comporte un fourreau 452 emmanché
autour de la roue 106a-b et du cylindre 114, ou des deux cylindres 114. Le fourreau
452 est ainsi a cheval de part et d’autre de I’interface. Le fourreau 452 est solidaire de
I’un parmi la roue 106a-b et le cylindre 114, ou de I’un des deux cylindres 114, et le
fourreau 452 n’est pas solidaire de 1’autre parmi la roue 106a-b et le cylindre 114, ou

de I’autre des deux cylindres 114.
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Il y a donc un fourreau 452 pour chaque paire comportant une roue 106a-b et un
cylindre 114 voisin ou entre deux cylindres 114 voisins.

Le fourreau 452 est ainsi solidaire d’un seul des deux éléments de part et d’autre de
I’interface, et il tourne donc avec cet élément indépendamment du mouvement de
’autre élément.

Ce fourreau forme également une barricre pour les rayonnements UV-C en re-
couvrant I’interface.

Sur la [Fig.5], les deux faces en regard d’une roue 106a-b et d’un cylindre 114 ou de
deux cylindres 114 sont planes, mais elles peuvent prendre également la forme d’un ar-
rangement du type male-femelle comme pour la [Fig.4].

La [Fig.6] montre une coupe au niveau d’une roue, ici la roue avant 106a. La roue
106a présente une saignée 508 qui s'étend de maniere périphérique sur le pourtour de
la roue 106a pour y loger la courroie 110a.

Dans ce mode de réalisation, chaque courroie 110a-b présente une face 502 orientée
vers la paroi latérale 102c-d voisine et ladite face 502 présente une rainure 504. La
paroi latérale 102c¢-d présente une nervure 506 dont I’extrémité libre est logée dans
ladite rainure 504. Un tel arrangement permet de créer un labyrinthe sur toute la
longueur de chaque courroie 110a-b pour limiter le passage des rayonnements UV-C.

Dans ce mode de réalisation, la nervure 506 présente une forme oblongue, ot les
deux demi-cercles sont au niveau des roues 106a-b et 108a-b et coaxiaux avec les axes
de rotation 52a-b et ou1 les parties rectilignes s’étendent entre les deux roues 106a-b et
108a-b.

La [Fig.7] montre une coupe au niveau d’une roue, ici la roue avant 106a. La roue
106a présente une saignée 608 qui s'étend de maniere périphérique sur le pourtour de
la roue 106a pour y loger la courroie 110a.

Dans ce mode de réalisation, chaque courroie 110a-b présente sur la face orientée
vers la paroi latérale 102c-d voisine, une excroissance 602 qui s’étend vers ladite paroi
latérale 102c-d en délimitant un espace intérieur 603 qui, du fait de la forme de la
courroie 110a-b, présente une forme oblongue, ot les deux demi-cercles sont au niveau
des roues 106a-b et 108a-b et coaxiaux avec les axes de rotation 52a-b et ou les parties
rectilignes s’étendent entre les deux roues 106a-b et 108a-b.

La paroi latérale 102c-d présente un épaulement 604 logé a I’intérieur dudit espace
intérieur 603 et dont la forme est donc complémentaire a celle de 1’espace intérieur
603.

Un tel arrangement permet de créer un labyrinthe sur toute la longueur de chaque
courroie 110a-b pour limiter le passage des rayonnements UV-C.

Pour éviter que, lorsque le systéme mobile de désinfection 100 se souleve, par

exemple en franchissant un relief, des rayonnements UV-C ne se propagent a
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I’extérieur dudit systeme mobile de désinfection 100, ce dernier comporte un systeme
de sécurité qui éteint la source de rayonnement UV-C 202 lorsqu’une situation de
fuites potentielles est détectée.

Le systeme mobile de désinfection 100 comporte au moins un capteur avant 204a
disposé au niveau d’une partie avant du systeme mobile de désinfection 100 et au
moins un capteur arriere 204b disposé au niveau d’une partie arriere du systeme
mobile de désinfection 100.

Chaque capteur 204a-b est connecté a 1’unité de contrdle 54 et est adapté a mesurer la
distance entre la surface a traiter 10 et ledit capteur 204a-b. Chaque capteur 204a-b est
par exemple un capteur de distance a ultrasons.

Chaque capteur 204a-b délivre a 1’unité de contrdle 54, un signal représentatif de sa
distance 2 la surface A traiter 10. A partir de I’analyse de ces signaux, 1’unité de
contrdle 54 en déduit que le systeme mobile de désinfection 100 s’éloigne de la surface
a traiter 10 au niveau de I’une de ses extrémités, c’est-a-dire qu’il ne reste pas parallele
a la surface a traiter 10.

Lorsque la valeur absolue de la différence entre la distance mesurée par ledit au
moins un capteur avant 204a et la distance mesurée par ledit au moins un capteur
arriere 204b est supérieure a un premier seuil prédéfini, alors cela signifie que le
systeme mobile de désinfection 100 s’éloigne de la surface a traiter 10 au niveau d’une
de ses extrémités.

L’unité de contrdle 54 est alors configurée pour arréter le rayonnement de la source
UV-C 202.

Le premier seuil prédéfini est déterminé de maniere a ce que, si I’écart dépasse ce
premier seuil, des rayonnements UV-C pourraient sortir du systeme mobile de dés-
infection 100.

Ainsi, tant que le déplacement du systeéme mobile de désinfection 100 est parallele a
la surface a traiter 10, I’unité de controle 54 commande 1’allumage de la source de
rayonnement UV-C 202 et, si la mesure de 1’un des capteurs 204a-b dévie, alors I’unité
de contrdle 54 commande I’extinction de la source de rayonnement UV-C 202 tant que
cette déviation persiste et, lorsque le déplacement du systeme mobile de désinfection
100 redevient parallele a la surface a traiter 10, I’unité de contrdle 54 commande a
nouveau 1’allumage de la source de rayonnement UV-C 202.

Dans le mode de réalisation de I’'invention présenté a la [Fig.2], il y a un capteur
204a a I’avant et un 204b a I’arriere, mais il est possible d’en mettre davantage.

Dans le mode de réalisation de la [Fig.2], le systeme mobile de désinfection 100
comporte en outre au moins un capteur intermédiaire 204c disposé€ au milieu entre les
capteurs avant 204a et arriere 204b, par exemple au milieu des parois latérales 102c-d

qui sont perpendiculaires aux axes de rotation 52a-b. Ledit au moins un capteur inter-
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médiaire 204c est également connecté a I’unité de contrdle 54 et adapté a mesurer la
distance entre la surface a traiter 10 et ledit capteur intermédiaire 204c.

Ainsi, lorsque la surface a traiter 10 forme un diedre, et que le systeme mobile de
désinfection 100 est a cheval sur la droite commune, les capteurs avant 204a et arriere
204b donnent alors des distances identiques, mais les capteurs intermédiaires donnent
des distances différentes.

Comme précédemment, chaque capteur intermédiaire 204¢ délivre a 1’unité de
contrdle 54, un signal représentatif de sa distance a la surface a traiter 10 et, a partir de
I’analyse de ces signaux, 1’unité de contrdle 54 en déduit si le systeme mobile de dés-
infection 100 reste parallele a la surface a traiter 10 et, dans le cas contraire, elle arréte
le rayonnement de la source UV-C 202.

Ainsi, lorsque la valeur absolue de la différence entre la distance mesurée par ledit au
moins un capteur avant 204a ou arriere 204b et la distance mesurée par ledit au moins
un capteur intermédiaire 204¢ est supérieure a un deuxieme seuil prédéfini, alors cela
signifie que le systeme mobile de désinfection 100 n’est pas parallele a la surface a
traiter 10 et 'unité de contrdle 54 éteint la source de rayonnement UV-C 202. Le
deuxieme seuil prédéfini est déterminé de maniere a ce que si I’écart dépasse ce
deuxieme seuil, des rayonnements UV-C pourraient sortir du systéme mobile de dés-
infection 100.

En outre, si la distance mesurée de 1’un quelconque des capteurs 204a 204b ou 204¢
dépasse un troisieme seuil prédéfini, alors cela signifie que le systéme mobile de dés-
infection 100 s’éloigne de la surface a traiter et I’unité de contrdle 54 éteint la source
de rayonnement UV-C 202. Cette sécurité se déclenchera par exemple lorsque le
systeme mobile de désinfection 100 sera soulevé tout en restant parallele a la surface a
traiter 10. Le troisieme seuil prédéfini est déterminé de maniere a ce que si la distance
dépasse ce troisieme seuil, des rayonnements UV-C pourraient sortir du systeme
mobile de désinfection 100.

Dans le mode de réalisation de 1’invention présenté a la [Fig.2], des roues de pression
160 sont montées libres en rotation sur la jupe 102 de maniere a exercer une pression
sur le brin de la courroie 100a-b en contact avec la surface a traiter 10. Ces roues de
pression 160 limitent le soulevement de la courroie 110a-b lorsqu’elle passe sur un
obstacle et le déraillement de la courroie 110a-b si un tel soulevement survient. L’axe
de rotation de chaque roue de pression 160 est parallele aux axes de rotation avant 52a
et arriere 52b.

Pour décoller les poussieéres qui se collent sur les courroies 110a-b, le systeme mobile
de désinfection 100 comporte des balais 162 qui sont fixés a la jupe 102 de maniere a
frotter contre la surface de roulement de chaque courroie 110a-b qui n’est pas en

contact avec la surface a traiter 10 et contre la surface de chaque rouleau 112a-b qui
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n’est pas en contact avec la surface a traiter 10.

En fonction de leurs implantations, les balais 162 peuvent également empécher la
propagation des rayonnements UV-C vers I’extérieur.

La dispersion d’une éventuelle contamination de la surface a traiter 10 est évitée du
fait de la désinfection continue des courroies 110a-b et des rouleaux 112a-b lorsqu’ils
se trouvent éclairés par la source UV-C, et un éventuel élément contaminé qui serait
collé aux courroies 110a-b ou aux rouleaux 112a-b désinfecté avant d’€tre a nouveau
en contact avec la surface a traiter 10.

Ce systeme mobile de désinfection 100 a chenilles pour la désinfection peut €tre
avantageusement combiné a un systeme de dépoussiérage par aspiration, permettant
ainsi en un seul passage d’effectuer un nettoyage et une désinfection simultanés de la
surface a traiter 10, ou seulement 1’'une de ces opérations.

Pour assurer une meilleure exposition aux UV-C, les faces intérieures des parois
latérales de la jupe 102 sont recouvertes d’un matériau réfléchissant les UV-C, comme
par exemple de I’aluminium ou du polytétrafluoroéthylene expansé (e-PTFE).

Contrairement aux LEDs capables de supporter de nombreuses opérations
d’allumage et d’extinction, la source UV-C, si elle est constituée 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 la surface a traiter 10 et une deuxi¢me position dans laquelle le
rayonnement UV-C provenant de la lampe est empéché de se propager vers la surface a
traiter 10. D’une maniere générale, dans la deuxieme position, le cache se place entre
la lampe et la surface a traiter 10. Le systeme mobile de désinfection 100 comporte
également un systeme de déplacement (800, Figs. 8 et 9) qui est arrangé pour déplacer
le cache (802, Figs. 8 et 9) de la premiere position a la deuxieme position et in-
versement sur commande de ’unité de contréle 54. L’émission du rayonnement UV-C
correspond alors a la commande du systeme de déplacement 800 de maniere a placer le
cache 802 dans la premicre position, et I’arrét de I’émission du rayonnement UV-C
correspond alors a la commande du systeme de déplacement 800 de manicre a placer le
cache 802 dans la deuxi¢me position.

La [Fig.8] et la [Fig.9] montrent un mode de réalisation particulier du cache qui
prend la forme d’un fourreau 802 cylindrique monté mobile en rotation autour de la
source UV-C 202 sous la forme d’une lampe cylindrique. Bien sfir, d’autres formes
sont possibles. Le fourreau 802 est monté mobile en rotation sur la jupe 102 autour de
la lampe 202.

Le systeme de déplacement 800 prend ici la forme d’un pignon 804 fixé a un arbre
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moteur d’un moteur électrique 806, par exemple pas a pas, ou le pignon 804 engrene
avec une roue dentée solidaire du fourreau 802.

Le fourreau 802 et la source UV-C 202 sont coaxiaux et la rotation s’effectue autour
de I’axe commun.

Le fourreau 804 présente une fente 808 qui s’étend longitudinalement parallelement a
I’axe commun. La [Fig.8] montre le fourreau 802 dans la premiere position et la
[Fig.9] montre le fourreau 802 dans la deuxi¢me position.

Le systeme de déplacement 800 est ainsi commandé par I’unité de contréle 54 pour
déplacer le fourreau 802 alternativement d’une premicre position dans laquelle la fente
808 est orientée vers la surface a traiter 10 a une deuxieme position ou la fente 808 est
orientée a I’opposé de la surface a traiter 10.

Dans le cas d’une surface a traiter 10 lisse devant étre désinfectée sans besoin de
désodorisation, il est suffisant d’opérer avec une source UV-C 202 émettant a une
premiere longueur d’onde préférentiellement autour de 253,7 nm et, dans le cas d’une
surface a traiter 10 devant étre désodorisée sans besoin de désinfection, il est suffisant
d’opérer avec une source UV-C 202 émettant a une deuxieme longueur d’onde préfé-
rentiellement autour de 185 nm. Lorsque la désinfection et la désodorisation sont né-
cessaires, la source UV-C 202 émet a la premicre et a la deuxieme longueur d’onde.

Dans ce cas, il est possible d’utiliser deux lampes identiques a celles décrites ci-
dessus, ou 1I’une émet a la premiere longueur d’onde et ou I’autre émet a la deuxieme
longueur d’onde et, selon le cas, I’unité de contrdle 54 est arrangée pour commander
chaque lampe indépendamment 1’une de 1’autre, et contrdle 1’émission vers la surface a
traiter 10 d’un rayonnement UV-C de I'une ou I’autre des lampes, ou de chaque lampe
séquentiellement, c'est-a-dire qu’il y a émission pour une premicre 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 deuxieéme 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 deuxieme longueur d’onde.

Le choix est laiss€ a I’utilisateur par I’intermédiaire d’une interface du systeme
mobile de désinfection 100 comme par exemple un bouton de sélection.

L’émission et I’arrét de I’émission de chaque lampe peuvent étre un allumage et une
extinction de ladite lampe ou €tre réalisés pour chaque lampe par un cache comme
décrit ci-dessus, en particulier aux Figs. 8 et 9.

Selon un mode de réalisation particulier, I’unité de controle 54 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
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de cartes SD (« Secure Digital » en anglais) ; au moins une interface de commu-
nication, permettant par exemple a 1’unité de controle de communiquer avec la source
UV-C 202, les moteurs, les capteurs,....

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 re-
présentée), d’un support de stockage (tel qu'une carte SD), ou d’un réseau de commu-
nication. Lorsque 1’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 al-
gorithmes et étapes décrits ci-dessus.

Tout ou partie des algorithmes et étapes décrits ci-dessus peut Etre implémenté sous
forme logicielle par exécution d’un ensemble d’instructions par une machine pro-
grammable, par exemple un DSP (« Digital Signal Processor » en anglais) ou un mi-
crocontrdleur, ou étre 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

Systeme mobile de désinfection (100) comportant :

- une jupe (102) présentant un toit (102e) et des parois latérales (102a-d)
s’étendant du toit (102e) vers une surface a traiter (10) et délimitant une
chambre (104),

- une source de rayonnement UV-C (202) disposée a I’intérieur de la
chambre (104) pour rayonner vers la surface a traiter (10) par
I’ouverture (206),

- une unité de contrdle (54) arrangée pour commander la source de
rayonnement UV-C (202), et

- un systeme de déplacement (150) destiné a déplacer le systeme mobile
de désinfection (100) sur la surface a traiter (10), ou le systeme de dé-
placement (150) comporte deux trains de chenilles (150a-b) disposés la-
téralement sous la jupe (102), ou chacun comporte une roue avant
(106a-b) et une roue arriere (108a-b), ou les roues avant (106a-b) sont
montées mobiles en rotation autour d’un axe de rotation avant (52a) et
indépendamment 1’une par rapport a I’autre, ou les roues arriere
(108a-b) sont montées mobiles en rotation autour d’un axe de rotation
arricre (52b) et indépendamment I’une par rapport a I’autre,

ol le systeme de déplacement (150) comporte également un rouleau
avant (112a) disposé sous la jupe (102), et monté libre en rotation autour
dudit axe de rotation avant (52a) entre les deux roues avant (106a-b), et
un rouleau arriere (112b) disposé sous la jupe (102), et mont€ libre en
rotation autour dudit axe de rotation arriere (52b) entre les deux roues
arriere (108a-b), et ou chaque rouleau (112a-b) est constitué d’au moins
deux cylindres (114) disposés les uns a la suite des autres le long de
I’axe de rotation (52a-b) considéré.

Systeme mobile de désinfection (100) selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que ’interface entre une roue (106a-b) et un cylindre
(114) ou entre deux cylindres (114) prend la forme d’un arrangement du
type male-femelle.

Systeme mobile de désinfection (100) selon la revendication 2, ca-
ractérisé en ce que pour deux faces (402a-b) en regard d’une roue
(106a-b) et d’un cylindre (114) ou de deux cylindres (114), ’'une des
faces (402a) présente un enfoncement et 1’autre des faces (402b)
présente un bossage qui loge dans ledit enfoncement.

Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 1 a
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3, caractérisé en ce qu’au niveau de I’interface, il comporte un fourreau
(452) emmanché autour de la roue (106a-b) et du cylindre (114) ou des
deux cylindres (114), en ce que le fourreau (452) est solidaire de I’un
parmi la roue (106a-b) et le cylindre (114) ou de 1’un des deux cylindres
(114), et en ce que le fourreau (452) n’est pas solidaire de I’autre parmi
la roue (106a-b) et le cylindre (114) ou de I’autre des deux cylindres
(114).

Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 1 a
4, caractéris€ en ce que chaque train de chenilles (150a-b) comporte une
chenille (110a-b), en ce que pour chaque chenille (110a-b), le systeme
mobile de désinfection (100) comporte en outre un systeme
d’entrainement arrangé pour déplacer ladite chenille (110a-b) et en ce
que ’unité de controle (54) est arrangée pour commander chaque
systeme d’entrainement.

Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 1 a
5, caractérisé en ce que I'extrémité inférieure de chaque paroi latérale
(102a-d) est a une distance de garde (d) de la surface a traiter (10), et en
ce que chaque chenille (110a-b) présente une épaisseur perpendicu-
lairement a la surface a traiter (10) supérieure a la distance de garde (d).
Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 1 a
6, caractéris€ en ce que chaque chenille (110a-b) présente une face (502)
orientée vers une paroi latérale (102c-d), en ce que ladite face (502)
présente une rainure (504), et en ce que ladite paroi latérale (102c-d)
présente une nervure (506) dont I’extrémité libre est logée dans ladite
rainure (504).

Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 1 a
6, caractérisé en ce que chaque chenille (110a-b) présente une ex-
croissance (602) qui s’étend vers une paroi latérale (102c-d) en dé-
limitant un espace intérieur (603), et en ce que ladite paroi latérale
(102c-d) présente un épaulement (604) logé a I’intérieur dudit espace
intérieur (603).

Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 1 a
8, caractérisé en ce qu’il comporte au moins un capteur avant (204a)
disposé au niveau d’une partie avant du systeme mobile de désinfection
(100) et au moins un capteur arriere (204b) disposé au niveau d’une
partie arricre du systeme mobile de désinfection (100), en ce que chaque
capteur (204a-b) est connecté a I’unité de contrdle (54) et adapté a

mesurer la distance entre la surface a traiter (10) et ledit capteur
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(204a-b), en ce que ’unité de contrdle (54) est configurée pour éteindre
la source de rayonnement UV-C (202) lorsque la valeur absolue de la
différence entre la distance mesurée par ledit au moins un capteur avant
(204a) et la distance mesurée par ledit au moins un capteur arricre
(204b) est supérieure a un premier seuil prédéfini.

Systeme mobile de désinfection (100) selon la revendication 9, ca-
ractérisé en ce qu’il comporte au moins un capteur intermédiaire (204c)
disposé au milieu entre les capteurs avant (204a) et arriere (204b) et
connecté a I'unité de contrdle (54) et adapté a mesurer la distance entre
la surface a traiter (10) et ledit capteur intermédiaire (204c¢), en ce que
I’unité de controle (54) est configurée pour éteindre la source de
rayonnement UV-C (202) lorsque la valeur absolue de la différence
entre la distance mesurée par ledit au moins un capteur avant (204a) ou
arriere (204b) et la distance mesurée par ledit au moins un capteur inter-
médiaire (204c¢) est supérieure a un deuxieme seuil prédéfini.

Systeme mobile de désinfection (100) selon 'une des revendications 9
ou 10, caractérisé en ce que 1’unité de controle (54) est configurée pour
éteindre la source de rayonnement UV-C (202) lorsque la distance
mesurée par 1’un des capteurs (204a-c) dépasse un troisieme seuil

prédéfini.
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