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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

CLEANING ROBOTS FOR HOUSEHOLD USE -

DRY-CLEANING: METHODS OF MEASURING PERFORMANCE

FOREWORD

1) The International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardization

comprising

all national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of IEC is to promote
international co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and~electronic fields. To

this endl and in addition to other activities, TEC publishes International Standards
Technidal Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides (hers

echnical Spq
e eferred /'t
amitt

ccepted by IH
e technical con

egional publications. Any
egional publication shall be clearly

ational Committees for any personal injury, property
her direct or indirect, or for costs (including lega

cifications,
b as “IEC
interested
nd non-
s closely
ermined by

international
ipn from all

C National
ent of IEC
or for any

ublications
divergence
ndicated in

conformity

ible for any

xperts and
damage or
fees) and
other IEC

lications is

subject of

cleaning
electrical

appliances

The text of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting
59F/258/FDIS 59F/262/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on

voting indicated in the above table.
This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.

In this standard, the following print types are used:

— bold for terms defined in Clause 3.
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The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
the stability date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.ch" in the data
related to the specific publication. At this date, the publication will be

e reconfirmed,

e withdrawn,

e replaced by a revised edition, or
e amended.

IMPORTA he—colourinside g e-cOVeFrpa i H
that it | contains colours which are considered to be usefl
underst;nding of its contents. Users should therefore print

colour printer.

indicates
the«| correct
using a
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INTRODUCTION

In addition to the performance measurement methods which are included in this International
Standard, a few more performance items have been reviewed and considered. The list of the
performance items which have been discussed over time but have not yet been included
comprises corner/edge dust pick-up, noise, docking, fall-off prevention, fibre pick-up and
emissions.

The performance items which have been left out in this edition will be continuously reviewed
and will soon be included in future editions of this standard.

AN

@%

£
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CLEANING ROBOTS FOR HOUSEHOLD USE -
DRY-CLEANING: METHODS OF MEASURING PERFORMANCE

1 Scope

This International Standard is applicable to dry cleaning robots for household use in or
under conditions similar to those in households.

The purpase of this standard is to annrif\/ the essential lnnrfnrman‘n hﬁa\tnriefi'\s of dry
cleaning|robots and to describe methods for measuring these characteri

This standard is neither concerned with safety nor with performanc

2 Normative references

The following documents, in whole or in part, are norpiative S ment and
are indispensable for its application. For dated refefencges i plies. For
undated | references, the Ilatest edition of At : document (including any
amendmeénts) applies.

IEC 6031
Methods
IEC 6031

eaners —

ISO 554,
ISO 679:

ISO 2768
without in

nmensions

3 Tern
<
For the p s well as

the followi

3.1
cleaning robot

automatic battery-powered cleaners

automatic floor cleaner that operates autonomously without human intervention within a
defined perimeter

Note 1 to entry: The cleaning robot consists of a mobile part and may have a docking station and/or other
accessories to assist its operation.

3.2

dry cleaning robot

cleaning robot that is intended to remove only non-liquid material from the floor using by
means other than with the aid of solutions or liquids

1 There is a consolidated edition 1.1 (2011), that includes IEC 60312-1:2010 and its amendment IEC 60312-
1:2010/AMD1:2011.
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Note 1 to entry: Typical means of cleaning include vacuum, brush(es), pad(s) and duster.

3.3
cleaning head
air intake nozzle at the bottom of the cleaning robot

Note 1 to entry: The width of the cleaning head is the width of the air intake nozzle in the direction of forward
travel.

Note 2 to entry: It does not include any agitation device.

3.4
agitation device

motorized mechanical part or an air-blower attached to the cleaning robotused to assist dirt
removal

3.5
docking [station

base uniL

unit that /may provide manual or automatic battery chargi
robot, data processing facility or other robot support functié

from the

3.6
passive tleaning head
cleaning head without agitation device

[SOURCE: IEC 60312-1:2010, 3.5, mod
head".]

been replaced by 'lcleaning

3.7
visual tracking system
VTS

measurement systfm
3.8

secondary collectig
periphere

3.9
dust re 3
containefinside exrobot used to hold the collected dust

3.10
test
entirety / superset of all (test) runs and (test) trials of all samples to be measured for a
single robot

3.1

trial

single instance of a performance measurement carried out under identical conditions that can
be repeated multiple times

3.12
run
subset of a trial where one or more factors affecting the test results is (are) changed

3.13
pass
traverse of the cleaning head over the test area
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Note 1 to entry: The number of passes refers to the number of times the same test area has been traversed by
the cleaning head.

3.14
dust area
area where the test dust is distributed for the dust removal test

4 General conditions for testing

4.1 Atmospheric conditions

Unless otherwise specified, the test procedures and measurements shall be carried out under

the following atmaospheric conditions (in accordance with 1ISO 554): yAERN
Temperature: (23+£2)°C

Relative humidity: (50 + 5) %

Air presspre: 86 kPa to 106 kPa

Temperafure and humidity conditions within the specified equired [for good
repeatabllity and reproducibility. Care shall be taken to aveid>¢ ing/a test.

42 L

ghting conditions

Unless ofherwise specified, the test prgsedur mesu@‘rent shall be carried ¢ut under

the following lighting conditions:

Intensity: (200 + 50) Ix
Colour te];nperature: 2 000 Kto 6 000

Measurements shall be mad

S5t equipZ

shall be
nt panel,

isurements (devices, test carpets, test dust, etc.) tq be used
, be kept for at least 16 h at standard atmospheric conditions

already been used shall be stored unbeaten at standard atmospheric
aecording’to 4.1.

conditionps

When not in use, carpets shall be hanging free, or lying flat, pile upwards and uncovered.
Carpets shall not be rolled when stored between testing. Carpets that have been rolled shall
be laid flat for a minimum of 16 h before use.

4.4 Number of samples

All measurements of performance shall be carried out on the same sample(s) of the cleaning
robot with its attachments, if any. During a set of tests the sample robot shall not be changed.

A minimum of three samples of the same model shall be tested.

4.5 Running-in of a new cleaning robot

Prior to the first test on a new cleaning robot it shall be kept running on a clean hard floor
for at least 10 min to ensure adequate running-in.
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Prior to conducting any series of tests, the age, condition, and history of the product shall be
recorded.

4.6 Preparation of battery

Any unused battery shall need to go through at least one full charge and complete discharge
cycle prior to conducting any series of tests.

Complete discharge shall be done by carrying out a normal cleaning operation following the
manufacturer’s instructions.

4.7 Operation of the cleaning robot

Unless otherwise specified,

¢ the c|eaning robot, its attachments, the docking station and a ccess ies;ghall be
used and adjusted in accordance with the manufacturer's in ions eration
beforg a test is carried out, and

e the gperation mode of the robot can be selected § according to the
manufacturer's published instructions only before 2 il\the_enpvironme¢nt to be
cleangd.

Any safetfy-related device shall be able to operate

4.8 Measurement of dust receptacle weigh

For the dust removal test, it is requiredto weigh_th st receptacle. If the dust relceptacle
is remov the robot and the receptacle shall
be weigh

If the du e N - = econdary collection system negds to be
used to i
receptacl

For the r| : st receptacle and only uses wiping pad the weight of
the pad ghall be R® \ ) e dust receptacle.

If the dupt re acle. IS ovable and a secondary collection system is nof used to
remove e dust cellected\n the receptacle the complete cleaning robot shall be reweighed.

4.9 Measurement kesolution and accuracy

Unless speécified in the test methods the resolution and the accuracy of the meaurement
device shall be as follows.

Weight measurement:
Resolution < 0,01 g
Accuracy <£0,02 g

Position measurement by vision:

Coverage test
Position resolution < 3 cm
Position accuracy <5 cm
Sampling rate > 30 Hz
Straight line test

Position resolution < 1 cm
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Position accuracy < 1 cm
Sampling rate > 30 Hz
Average speed test
Position resolution <1 cm
Position accuracy < 1 cm
Sampling rate > 30 Hz
Time measurement:
Resolution < 0,01 s
Accuracy <0,02 s T~
4.10 Tollerance of dimensions
For all dimensions which are not presented as a range and no ol ce N e}ed the
tolerance shall be determined as Table 1.

Table 1 — Tolerance of dimepnsi

Nominal size range nce
mm m mm
36 F\\// /\+ 0
-~ 6<30 < 6 Q y\a/
- 30 <120 & 1,5
> 120 < 400 ( \ 125
N\
54001000\ \ +4,0
3 1°900 2 000 - 6,0
[>2.000 5 006 "\ ¢ ./ +8,0
Norg\gam\%e %Nm\\WISO 2768-1:1989.

5 Dust

5.1 GE

This test|i iwe indicative data on the dust removal capability of a robotig cleaner,

while allpwing nction and move in an autonomous way in an open area with no
obstacleg.. Naviga strategies differ, so the dust removal result shall always be|reported
with time—taken—to—deliver that score—to—alow for relative comparison—between different
products.

NOTE 1 Dust removal scores are a factor of both the unit's dust removal system and navigation strategy so

cannot be directly compared with dust removal
IEC 60312-1.

results from manually operated vacuum cleaners as per

NOTE 2 As robotic cleaners can and will make autonomous decisions about how best to navigate the box test
area, it is unlikely that any two runs of a robot with same test conditions will ever follow exactly the same cleaning
pattern. As such, it is understood that there will be a level of inherent variation in this test that cannot be designed
out, which could be reflected in the dust pick up scores even over the same length of time from the same start
position.

5.2 Dust removal from hard flat floors

5.2.1 Test bed

The length and the width of the test bed shall be 2 000 mm x 1 150 mm as specified in
Figure 1. The height of the wall surrounding the test bed floor shall be 300 mm tall. The inner
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side of the wall shall be untreated pine wood colour. The ceiling height of the room in which
the test is executed shall not be higher than 3 500 mm. The test bed has one dust area of
1 300 mm x 500 mm centred in the test bed as shown in Figure 1. The test floor shall be
untreated laminated pine tree plate or equivalent (more detail of the floor specification is
under consideration) and its thickness shall be at least 15 mm.

To prevent the entrapment of the test dust beneath the wall during the test the gap between
the wall and the floor shall be properly sealed.

5.2.2 Preparation of test

5.2.2.1 Preconditioning of test floor

The test floor shall be cleaned so that no dust remains prior to any sub

5.2.2.2 Pre-treatment of cleaning robot

If the clejaning robot is designed to be used with disposable Qust nall, prior
to each etEst, be equipped with a new dust receptacle of supplied
by the manufacturer of the cleaning robot.

If the clelaning robot is provided with a reusable dust re facle b inal dust

cle shall,

receptadle or as an enclosure for disposable du
i 5 until its

prior to gach measurement, be cleaned\accorai
weight is

A plastic|dust receptacl . hal. If the
dust receptacle is cle p i ied well before any test and measjurement.

Some relisable recepta
containell and t er
were a single comporent.

Any repl
instructe

case the
s if they

ioned as

Dust colgcti e pre-treated in order to minimize the influence of humidity.

Prior to ¢
robot (or|in‘the sec

d) in the
dary collection system) shall be replaced with new ones.

The battery shall be fully re-charged prior to each run following the manufacturer’s
instructions.

5.2.2.3 Distribution of test dust

The test dust shall consist of dolomite sand with the grain size distribution as defined in the
Mineral dust — Type 1 table in 7.2.2.1 of IEC 60312-1:2010.
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Dimensions in millimetres

2000 ‘

1150

IEC

The test|dust s@e ‘ X i the dust area with a mean coverage of 50 g/m?2
as uniforinly as possit

NOTE 1 H

be used.

NOTE 2 T
dust area

size of the

IEC

Figure 2 — Dust distribution devices
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Dimensions in millimetres

50

50 Dust area

50
50

IEC

The arrow
Key
RUT robo

5.2.3

After the shall be

weighed

A single] ccified in

Figure 3.

Sq: At 45
Sy: Parall

Each of the two runs for each trial shall be performed with a fully charged battery.

Additional equipment which is not attached as part of the cleaning robot shall not be placed
inside the test bed during the test. If a docking station is required in order to start the
cleaning operation it may be placed inside the test bed. After the start of the robot the
docking station and other additional equipment shall be removed, if no longer required.

The operation mode of the cleaning robot shall be set according to the manufacturer’'s
recommendations for the environment to be cleaned. Then the autonomous operation of the
cleaning robot shall be started according to the instruction of manufacturer.

The operation mode used in the test shall be one of the modes normally available to the
users and the mode used in the test shall be reported in the test result.
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If the cleaning robot stops operating its active cleaning function within 15 min the

measurement is finished and the operation time shall be recorded.

If the cleaning robot is still operating at 15 min the cleaning robot movement, including dust
collecting function, shall be stopped using the method provided by the manufacturer. The

operation time shall be recorded as 15 min.

After the cleaning robot movement has stopped the receptacle shall be carefully removed

and reweighed as specified in 4.8.

During the test it shall be ensured that the robot is not affected by any electro-magnetic and
physical interference. Dynamlc changes within the test environment w);u:h\may influence

optical sgmsorsorvisiom basedmavigationm systenTs statt-beTmiminmized:
For each|run the dust removal ability shall be determined accordingto
Prior to next run
according to 5.2.2.
The cleapi the robot
and the tpst bed shall be conditioned according to 5/2.2
If the spfead (maximum value minus iPHTR fthree runs per ppsition is
greater than 10 % of the mean dust re 3l ra K. i in)5.2.4 two more trials for that
position ghall be added and all five trial d be Used/for the determinatiop of dust
removal ability specified in 5.2.4.
NOTE Ong grati erol ting position. One trial consists of onle run from
each of thel two starting posmo S. &
5.2.4 Determinatio
The dus remo@ ik s”the ratio of the weight increase of [he dust
receptagle (or th 3 ative parts of the robot as specified in 4.8) from its
initial we NN qust distributed on the dust area
The mea ' the starting position S; shall be calculated as follows using the
three me Qi
<
Ki = (Kl1 + Ki2 + KZS)/3
or if five frials were éxecuted
Kl = (Kl1 + Ki2 + Ki3 + Ki4 + Kl5)/5
where
K; is the mean dust removal for starting condition S, over three (or five) trials (%)
K;; is the dust removal with starting condition §; for the jth trial (%)
K;;j=(mg;;—mq;;)x 100/ mp
mp is the weight of the dust distributed on the dust area (g)

mo; is the weight of the preconditioned dust receptacle before the run for the starting
position S; in the jth trial (alternative options for how to measure the dust receptacle

are specified in 4.8) (g)
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me; . is the weight of the dust receptacle at the end of the run for the starting position §; in
the jth trial (alternative options for how to measure the dust receptacle are specified
in 4.8) after cleaning (g).

The mean operation time of the robot for the starting position S; shall be calculated as follows
using the three measurements obtained from the three trials:

t;=(tiq+t;0+13)13
or if five trials were executed

f;':(fm +ti,2+ti,3+ti,4+ti,5)/5 T~

where

i is the|operation time for starting condition S; for the jth trial (mi

t; is thelmean operation time for starting condition S; over thre

The overpll mean dust pickup value K is then calculated as

The overgll mean operation time ¢ is

The dust £ t shall be recorded as the final fesult.
5.3 Du

5.3.1

The test ed in 5.2.1 except the floor is covered with tejst carpet
which is in accordance with IEC 60312-1:2010, Clause C.1|— Wilton
Carpet.

The pile di i rpet shall be installed as specified in Figure 4.
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Dimensions in millimetres

2000

350 1300

e

1150
500

W@%@ Pile direction
RN

(0.0,

Y%

325

IEC

Flgure 4 —;E S om carpet floor test bed configuratign
5.3.2 Preparat
5.3.2.1
A new carpet sha ditioned in the following manner before recordable festing is
carried 9
Using a gui vacuum cleaner all loose pile and fibre is removed over the entire gurface of
the carpT i ount no greater than 0,5 g/m2 is removed during a 5 min|cleaning
process.

Using an in-house reference vacuum cleaner, a dust removal test according to 7.2.1.4 in
IEC 60312-1:2010 is carried out and the result recorded and plotted on a graph.

This is repeated until the resulting curve is parallel with the horizontal axis and the difference
between the average results of two consecutive tests is no greater than 1 percentage point.

Due to the significant influence of humidity on this test the carpet shall be left in the test
environment at standard atmospheric conditions (refer to 4.1) for at least 16 h before the test
is due to commence.

5.3.2.2 Conditioning of test carpet

Prior to each run the test carpet shall be cleaned to remove remaining dust and
preconditioned as described below.
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For cleaning of the test carpet it is recommended to use a suitable carpet-beating machine
such as described in 5.3.3.2 in IEC 60312-1:2010.

If a carpet-beating machine is not used the carpet shall be placed upside down on a rigid
mesh support and beaten by hand or with an active nozzle. After the beating, one cleaning
cycle with a vacuum cleaner, which has good dust removal ability shall be carried out to
remove remaining dust.

5.3.2.3 Verification and preconditioning of test carpet

After cleaning the test carpet an in-house reference vacuum cleaner with minimum dust
removal ability on W|Iton carpet of 65 % after 5 double strokes in parallel he pile direction

according 663 used to
verify th ble. This
point is g ing five
cleaning cycles is less than 2,0 g (also refer to 5.3.3.3 in IEC 60312-1: . >ount is
greater than 2,0 g this step is repeated until the requirement is aChig

shall be

To prevint a gradual filling of the carpet with dust the
maintained as close as possible to that of the initially cle

5.3.24 Pre-treatment of cleaning robot

Refer to $.2.2.2.

5.3.2.5 Distribution of test dust

C ed carefully. After the plagement of
shall be
ist area.

Prior to ¢
the condjtioned test carpet an bed the test dust (see below)

Grain|size
NOTE 1 P-1 can be
used.
NOTE 2 ith interior
dimension
5.3.2.6
The dust shall be over the
carpet, w 5.3.5 in

IEC 60312-1: 2010

The speed of the roller over the dust area shall be a uniform 0,5 m/s £ 0,02 m/s with the
forward stroke being in the direction of the pile. It is important to ensure that the dust area is
completely and evenly rolled. The carpet is then left for a period of 10 min to recover from
rolling.

5.3.2.7 Removal of remaining dust
Before the initiation of the next run remaining dust shall be removed according to 5.3.2.2.
5.3.3 Test method

Test according to 5.2.3.
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534 Determination of dust removal ability and operation time
Test according to 5.2.4.
6 Dust removal — Straight line

6.1 General

This test is designed to isolate the dust removal system of the robot from the autonomous
movement, in order to assess only the ability to remove dust. This facilitates direct
comparison between robotic cleaners.

6.2 Test Mode

6.2.1 General

The strai al speed
calculate j for the
straight |

This mod I shall be

driven fo (refer to
6.2.3). The test mode shall satisfy the entire rel

This test ) ) i epending on the nature of the
test (e.g

In the ab e-control
mode) th n 75 %).
The fact bde shall
be reported.

NOTE If 4 reason@ i 8 3 o efierated, then the test cannot be properly executed and the

test can bg skipped.

6.2.2 Access ¢o

The prec the test mode shall be clearly stated by the manufacturer and

it shall & e/ Once the access operation is complete it shall lpave the
machine]

NOTE Ex methods to the test mode could be to require the user to have a comjbination of
buttons on|thés/machin essed when the robot is switched on or for a combination of buttons to bg held for a

period of timeswhich would not occur during normal robot operation. The only condition is that this accéss method
is to be documented.

Once in the idle state the user shall be able to initiate the execution of a single test mode
action (refer to 6.2.3) at one of two speeds, sayg parg @Nd Sayg carpet: ©ither by a method
available on the robot (such as a button press) or a remote method (such as pressing a button
on a remote control). sayg harg @Nd sayg carpet Shall be calculated following the method
described in Clause 8.

Once the test mode action has been completed then the machine shall return to its idle state,
ready to execute another test mode action if required.

It shall be possible to pick the machine up and reposition it without the machine exiting the
idle state.

It is expected that the user shall be able to exit this mode either via an instruction or via a
power down/up cycle.
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6.2.3 Test mode action

The test mode action involves the machine starting from a stationary pose and driving in a
straight line before coming to a halt.

A part of the straight-line motion shall maintain the speed at the average speed of the robot,
either sayg hard OF Savg_carpet @S defined and measured in 8.3.

The straight-line motion consists of an acceleration period, a constant period, and a
deceleration period as shown in Figure 5. The acceleration area of 200 mm is provided during
which the machine shall accelerate up to the average speed, either s,yg narg OF Savg carpet-
Once past this acceleration area the machine shall maintain the requwed average speed for at

least 70Q_mm (Fign which is
explained i ¢ surface
during which the robot shall decelerate to a stationary pose

NOTE Th >put.
During th active in
their starn bvent the
straight n

6.2.4

It is unddrstood that the actual motiorKexeguté ) i escribed
above du i ' stems or
resolution of the guidance system, etc- acty i action is
executed

If the spged does not com iti cifited above the failure in complignce shall
be reported and the tes i

NOTE 1 H traight line
path and a

NOTE 2 T can report
the actual

6.3 D

631

The leng specified
in Figure

The dust area shall be 700 mm x (W — 20) mm, where W is the cleaning head width.

NOTE The 20 mm reduction in width of the dust area is to avoid spreading dust outside of reachable width by the
robot. The additional 200 mm on each end of the dust area is designed to enable the robot to reach its specified
speed before it enters the dust area.

The test floor shall be untreated laminated pine tree plate or equivalent and its thickness shall
be at least 15 mm.
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Figure 5 — Description of test mode actio
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Fi ight’line dust removal from hard floor test bed configuration

6.3.2 Preparation/of test

6.3.2.1 Preconditioning of test floor

Refer to 5.2.2.1.

6.3.2.2 Pre-treatment of cleaning robot

Refer to 5.2.2.2.

Exception is that replaceable filters and dust collection parts (e.g. dust pad) shall not be
replaced within the same cleaning trial.

6.3.2.3 Visual tracking system

During the test the testbed shall be monitored using a visual tracking system (VTS). A
proper VTS shall be installed and the functionality of VTS shall be verified to satisfy the
specifications in 4.9.
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6.3.2.4 Speed of test run on hard floor

The test runs shall be executed at the speed Savg_hard.

Before running the test, the actual speed of the robot in test mode shall be verified to be
within + 10 % range of 55,9 harg Per Clause 8.

6.3.2.5 Distribution of test dust

Test dust Type 1 in accordance with 7.2.2.1 in IEC 60312-1:2010, shall be distributed with a
mean coverage of 50 g per square metre as uniformly as possible over the test area.

NOTE 1 Fa be used.

NOTE 2 To ensure the distribution of the test dust only within the dust area, a mgsking fran size of the
dust area ¢an be used.

6.3.3 Fest method

After the|preparation process is completed according to 6 S shall be
weighed ps specified in 4.8 (M).

If the roHot is equipped with removable side brys ot before

the placement of the cleaning robot ont

NOTE Th

The clea method
provided |by the manufact

The cleahing robot sha art_poOsition specified in Figure 6 with the centre
of the cldaning hjd : e of the dust area.

It is impojrtant to erisu e istent alignment of the robot with the dust arpa on the

testbed. Puring the's® ess an glignment device such as a laser pointer can bqg used for
the validation of e

The cleahi a single run using the method supplied by the manufacturer

d- The run shall be monitored and recorded by the VTS.

(refer to
The acce ion_area\ shall be used for the robot to increase its speed to constapt speed,
Savg_hard-

The robot shall maintain its constant speed s,,4 harg from the time when the front-end of the
robot enters the constant speed area until the rear-end exits the constant speed area (refer to
Figure 5 and Figure 6). The deceleration area shall be used for the robot to reduce its speed
to rest.

In order to satisfy the constant speed requirement the robot may move at its constant speed
Savg harg €ven after the whole body of the robot exits the constant area. Pass-through area is
designed for this purpose.

After the movement of the cleaning robot has stopped the receptacle shall be carefully
removed and reweighed as specified in 4.8.

Without cleaning the robot and the receptacle, the next run shall be repeated. After each run
the receptacle shall be carefully removed and reweighed as specified in 4.8.
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A single cleaning trial consists of N runs (straightforward motion), where the number N shall
be chosen by the tester.

The dust on the testbed (even outside of the dust area) shall not be cleaned before the end
of whole trial.

If the area coverage of any or the runs is smaller than 75 % the whole trial shall be discarded
and the trial shall be repeated.

The cleaning trial (with N runs) shall be repeated twice more. Before each trial the robot and
the receptacle shall be conditioned according to 5.2.2.2.
\%& trials is

If the spread of any of accumulative dust pickup rates p; (defined in 6.3
larger than 10 %, two more trials shall be added.

6.3.4 Determination of dust removal ability

On each|run the VTS shall record an accurate measuremsg g ot. Once
the designated numbers of test runs (N) have been cofupleted thexVTS\will combine the
motion data and report the percentage of the dust area whict 3 d by the

machine |j times, at the end of each run.

The numbper N is solely chosen by the need of three are recomnmended

for the tejst.

The dust|pickup rate can be calculated

where

M tota

M; me

Cyi  per er the ith
rup

Di acd

NOTE 1 Tlhe/i-pass

ing robot
has traversled ntimes. r

Upon completion of three trials the final pickup percentages for hard floor P; is calculated as
follows

P (pi,l TPis +pi,3)
" 3

or if five trials were executed

PuiF Pia+ Pis+ Poa+ Dis)
5

,

where
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p;, accumulated dust pick up rate from the i-pass dust area calculated from the nth trial

(percent)

P, final accumulated i-pass pickup rate (percent) where i=1,2,3,...,N

1

NOTE 2 Once the first run of the test mode action has completed the single-pass pickup percentage, p,, is

calculated as follows. At this time C,, and C,, are both zero.

Ml

b _MXCH

After the second run the two-pass pickup percentage, p, is calculated as follows. Still C32 remains zero.

M

72_C12 X P
Py = M
C,,

Finally aftef the third run the three-pass pickup percentage, p,, is calc

M3
_y S aE TR
)

P =

33

Therefore fhe accumulative weight of the dust peasured aftenthe ith run M; shall satisfy the equation bg

NOTE 3 Tlhere are
and relativg pickup. Absol

ow.

alues from the straight line test method: absdlute pickup

icked up at the conclusion of a chosen number of passes made
by the robpt, reported igfespective 9 \ of passes that the robot’s navigation system dictates during
actual opefation. For 5 or 10\pass cumulative pick-up measurements can be made, even if the
robot’s naviigation s a yO passes during actual operation. This allows comparison of he vacuum
system pefforma i o e navigation system, and facilitates comparison to manually operated
vacuum cle ickup is the dust pick up recorded after each pass, up to the tota] number of
passes ref frony’the autonomous navigation/coverage test result (refer to Clauge 7). This
ensures t \ capabiliy reported is relative to the robots navigation strategy and therefore repfesentative
of actual ing robotic products. The limit for number of additional cumulative frials to be
measured i qual to 1 % pick up increase is measured between trial » and n-1.
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Dimensions in millimetres
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Figure 7 — Straight line dust removal fro arpet e on
6.4 Dyst removal from carpet
6.4.1 Fest bed
The test st carpet
which is — Wilton
Carpet. F
6.4.2
6.4.2.1
Refer to
6.4.2.2 ¢
Refer to b
6.4.2.3 st carpet

Refer to 5.3.2.3.

6.4.2.4 Pre-treatment of cleaning robot

Refer to 5.2.2.2.

6.4.2.5 Visual tracking system
Refer to 6.3.2.3.

6.4.2.6 Speed of test run on carpet

The test runs shall be executed at speed Savg_carpet.
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Before running the test, the actual speed of the robot in test mode shall be verified to be
within + 10 % range of s,yg carpet @ccording to Clause 8.

6.4.2.7 Distribution of test dust

Test dust Type 2, in accordance with 7.2.2.2 in IEC 60312-1:2010, shall be distributed with a
mean coverage of 125 + 0,1g per square metre as uniformly as possible over the test area.

NOTE 1 For uniform distribution of the test dust, a manual dust spreader as described in IEC 60312-1 can be
used.

NOTE 2 To ensure the distribution of the test dust only within the dust area, a masking frame with size of the
test distribution can be used. /TN

6.4.2.8 Embedding test dust into test carpet

Refer to $.3.2.6.

6.4.2.9 Removal of remaining dust

The remdining dust shall be removed according to
Verificatipn and pre-conditioning shall be performed [accp |ng 0

each trial (hot run).
before eachl|trial.

6.4.3 Test method
Refer to $.3.3.

6.4.4
Refer to
7 Autg

71 G¢

of floor
hgainst a
this test

The purp
cleaning
standard
is the cu

robot ovsg

7.2 Testbed

7.21 Test conditions

For this test, the ambient temperature and humidity shall be stated. It does not have to satisfy
the conditions stated in 4.1.

7.2.2 Floor configuration

The test area shall consist of a space measuring 4 000 mm x 5 000 mm (L x W) (tolerance
+50 mm) enclosed by four walls and a ceiling.

The test floor shall be untreated laminated pine tree plate or suitable alternative.

The floor of the test bed for the navigation/coverage performance test shall be as described
in Figure 8 to Figure 12. The furniture and obstacles shall be placed as shown in Figure 8.
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The dimensions and characteristics of the furniture and obstacles on the floor are specified in
Table 2.

Dimensions in millimetres

5000
2000 |
1000 Electric cord 300
— -
| Heater baseboard
Crrrrrrrrrritrrrrrro
o
o
0
o
e .
o
8 F 600 2000 ({omp) PN
West - < Area rug
wall [ (centered underneaths”
! ! table) j
450 | |
I I , % |
e Ll
Threshold ‘ :
R |
o [ | 1
S —] f=} | ]
3 1000 ? Table
| J
o b _
o
8 l g
Metal o]
:‘ Transition 36 B
R— )
R
1000 o ~
9 -
Recess S S
door S Wooden Back wall 2
Checker board transition §
\ |
\‘2 500
&2 N uth Curtain
N wall

IEC
i%' i overage test bed configuration



https://iecnorm.com/api/?name=ea961adf73275f5126538c06d204738c

Dimensions in millimetres
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(centered underneath

Area rug
table)

IEC

600
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ofobstacles around table

450
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Table 2 — Dimensions of furniture and obstacles

Item Quan | Dimensions Surface/ Remarks
tity (mm) Colour
Dresser 1 1000 (L) White It is fixed to the floor.
500 (W) Underneath of the dresser shall be blocked.
300 (H) No legs.
Table 1 1000 (L) Natural 4 legs of 40 mm (L) x 40 mm (W) x 300 mm (H)
Cherr
600 (W) y Distance of 1 000 mm (L) and 600 mm (W) are between
centrelines of legs.
Legs are fixed to the floor. RN
[
Chairs 4 450 (L) Natural 4 legs of 35 mm (D) x 300 mm (HY.
Cherr
450 (W) y Distance between centrelines/6f is 4 .
Legs are fixed to the floy\
Sofa 1 2000 (L) White 4 legs of 48 mm (D) \/
600 (W) Distance of 2 000 (L 6 m (/) are between
centrelines of Jegs:
Legs are fixed t{rUfe flogr.
Partitioning |1 1000 (L) 18 % grey, No legs. \/ @
It
em 500 (1) AllGides are endlose
300 (H) N d tohe floor,
Floor lamg 1 330 (D) White iSO (H)\at the outer edge with 10° upward slope.
300 (H) ter oktheole at the centre is 30 mm.
0\(\ Itis fixe he floor.
1N
Floor 1 6 (D) Blac Ms fixed at the plug on the north wall at height of
electrical 35Q mm and the other end is fixed at the side of thg lamp
wire % (L base of the lamp.
It is not fixed on the floor.
AN
Cylindrica 1 1 md or | It is cylindrical shape and made of Aluminium.
bar u d
0 (%) ﬁjrface It is fixed to the floor.
N NOTE It represents a cylinder shape support of chairs.
N
q
Heater N 1\ 2 L) Natural It is secured on the wall and floor.
baseboard Cherry L
40 (W) It is fixed on the floor.
3007(H)
Area rug 1 1680 (L) Ivory Wilton type area rug
1200 (W) It is fixed to the floor.
10 (H)
Checker 1 1 000 (L) Black and Each tile shall be of the following dimensions:
board Whit .
oar 1,000 () ite 100 mm (W) x 100 mm (D) x 7 mm (H)
7 () White tile surface shall be polished.
Matt black is without polishing.
Tiles shall be fixed on the floor with no gaps between tiles.
The transitions shall be fixed on the floor.

IEC 62929:2014 © IEC 2014
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Item Quan | Dimensions Surface/ Remarks
tity (mm) Colour
Metal 1 36 (W) Untreated or | Aluminium (refer to Figure 10 and Figure 12 for installation)
transition unground
2 (H) surface It is M-D Building Products®2 (36 in L x 2 in ¥, Model

#43858, polished) or similar.
It is fixed to the floor.
For the corner where the metal transition meets the wooden
transition both transitions shall be cut with 45°.

Wooden 1 36,5 (W) Finished Wood (Refer to Figure 11 and Figure 12 for installation).

transition wood

11 (H) It is a Bruce Natural Reducer®3 (Model #11177810) or

similar. /TN
It is fixed to the floor. /\&

Key

L Length

w  Width

H Height

D Diamefre

AN

Dimensions in

36

|
N
~

G

(=)
E—
=
N/ 165°

of metal transition installation

I8

Dimensions in

‘ 51
36

|
—
N~

| R 107/

IEC
Figure 11 — lllustration of wood transition Installation

millimetres

millimetres

2 Model #43858 is the trade name of a product supplied by M-D Building Products®. This information is given for
the convenience of users of this document and does not constitute an endorsement by IEC of the product
named. Equivalent products may be used if they can be shown to lead to the same results.

3 Model #11177810 is the trade name of a product supplied by Bruce and Armstrong®. This information is given
for the convenience of users of this document and does not constitute an endorsement by IEC of the product
named. Equivalent products may be used if they can be shown to lead to the same results.
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Dimensions in millimetres
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Dimensions in millimetres

5000
S South wall North wall
1200 Pict
‘L ic ure\
Windoew N
2000
Curtain I Plug socket
o 2500 3
] © ﬁ—%s
Baseboard
T~ 2
{
Wdst wall Light Switcu 600 1 800 N t wa\N\
2 500 7‘
N N
=
Plug sodket! 500 D 2 Clockl o lug
gor 3~ 84 SO I~(etL
500 % | = & 600
>
3
B Ceiling ©
op
1500
2 509\
Q W VTS cameras
IEC
e1 Configuration of four walls and ceiling
4
7.2.3 iling’configuration
7.2.3.1

The configuration of wall and ceiling of the test bed shall be Figure 13. The ceiling shall be at
a height of 2 500 mm (£50 mm) from the surface of the test bed floor. The ceiling shall be
level and parallel to the floor.

Table 3 contains a list of the objects and features which shall be present on the walls, no
other visible features are permissible. This table also provides the dimensions, characteristics
and locations for each item.

The walls shall be full height from floor to ceiling with no gaps or discontinuities other than
those described in Table 3. The walls shall be vertical and perpendicular to both the floor and
ceiling.

The walls and ceilings shall be covered or painted as described in Table 3. The surfaces of
the walls and ceilings shall be level and have no discernible texture (maximum local

geometric variation £1 mm).
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Table 3 — Wall and ceiling furniture

Item Quan | Dimensions Surface details Remarks
tity (mm)
North wall |1 5000 (L) Matt: Magnolia All walls shall be constructed in such a manner
that they do not move or deform in any way when
RGB #EEESEB the robot comes into contact with them
0 % to 10 % reflectance
South wall |1 5000 (L) Matt: Magnolia See above
RGB #EEES8EB
0 % to 10 % reflectance
East wall 1 4 000 (L) Matt: Magnolia See above
RGB #EEES8EB
0 % to 10 % reflectance <\
West wall 1 4 000 (L) Matt: Magnolia See above
RGB #EEES8EB
0 % to 10 % reflectance
Ceiling 1 4 000 (W) Matt: Magnolia ee
5000 (L) RGB #EEES8EB
0 % to 10% Iec 6
Door 1 750 to Gloss: Whit fert igurg’ 14 and associated text
850 (W
) 60 % to 80/% r flecta e\With\a silver door handle
1950 to
2 050 (H)
Window 1 1 800 to \Féfer to Figure 15 and associated text
2 200
900 to
0(
#99CCEF, 0 % to 10 %
/\ }wectance).
Baseboard ~4 75&2 H) % Sides (North and Refer to Figure 16 and associated text
4 1 ) West): Gloss White 60 %
N C to 80 % reflectance
\ Two Sides (East and
South): Untreated
Natural wooden board
Light 1 70 to 100 (W) |Plastic: White Single switch. Does not have to be connected to
switch the light in the test area
70 to 100 (H)
0to 15 (D)
Plug socket | 1 70 to 100 (W) |Plastic: White Single socket. Does not need to be live
70 to 100 (H)
0to 15 (D)
Pendant 1 120 to 250 (L) | White Length indicates drop height from ceiling to base
light socket of bulb. Refer to Figure 17.
VTS 2 Mounted flush to the ceiling

camera
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Item Quan | Dimensions Surface details Remarks
tity (mm)
Clock 1 300 (D) Frame: Gloss Grey The clock does not have to be a real clock. Refer
to Figure 18.
RGB #808080
60 % to 80 % reflectance
Face: Matt White
RGB #FFFFFF
0 % to 10 % reflectance
Mirror 1 1 000 (W) Frame: Gloss Grey Refer to Figure 19
750 (H) RGB #808080 RN
60 % to 80 % reflectance /\&
N
Picture 1 600 (W) Frame: Gloss Grey Refer to Figure 20.
750 (H) RGB #808080
60 % to 80 % reflectance
Face: Matt Green
RGB #99FF99
0 % to 10% reflectance m
Curtains 1 1100 to Brown M heavy
1300 (W)
RGB #338300
2 000 to m from
2 200 (H)
Key
L Length
w  Width
H Height Q
D Diamefre
NOTE Alf colours ar, ifi proposed
colour. Colour can vary
7.2.3.2
The conf e door shall be as in Figure 14. The door shall have four insgt panels.
The door[shalLbe~surpounded by a frame of 50 mm (W) that shall be mounted flush t¢ the wall
(resultind invthe door being recessed from the wall by 50 mm). The frame may be shaped on

its inner edge only, by a single curved feature with a maximum radius of 50 mm. The handle
shall be mounted on the right hand side (when viewed from inside the test area). The door
may be able to be opened. If so, the door shall open outwards from the test area.

7.2.3.3

Window specification

The configuration of the window shall be as Figure 15. The window shall consist of three
equally sized window panes. A frame shall surround each pane. The frames shall be 50-100
mm (W) and shall protrude from the wall by 50 mm to 100 mm. The panes can be made from
either glass or any clear acrylic material. The pane shall be recessed from the front face of
the frame by 10 mm. A panel shall be mounted on the back of the window, behind the panes,
which shall be painted matt blue (RGB #99CCFF, 0 % to 10 % reflectance).
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7.2.3.4 Baseboard (skirting board) specification

The configuration of the baseboard shall be as Figure 16. The baseboard may be shaped on
its top edge only, by a single curved feature with a maximum radius of 10 mm.

7.2.3.5 Pendant light specification

The configuration of the pendant light shall be as Figure 17. The height of the pendant light
fitting measured from the ceiling to the base of the light bulb shall be in the range of 120 mm
to 250 mm.

all

‘ Door

Baseboard

' j N g{ggmm 5%%{@
0
Frapl\/

v

IEC

f four-panel door

50 mm tp
100 mm

10 mm to
‘100 mm

IEC

Figure 15 — lllustration of window
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Wall

0 mm to
10 mm

10 mm

75 mm to 125 mm

Floor

Figure 16 — lllustration of bas

50 mm to
150 mm

ted by a
80, 60 % to 80% reflectance) circular frame enclosing a white matt
% to 10% reflectance). No hands or other display shall be fincluded.
mm (W) and shall protrude from the wall by 50 mm. The facq shall be
S

7.2.3.7 Mirror specification

The configuration of the mirror shall be as Figure 19. The mirror shall be surrounded by a
gloss grey (RGB #808080, 60 % to 80 % reflectance) frame. The frame shall be 100 mm (W)
and shall protrude from the wall by 50 mm. The mirror shall be recessed from the front face of
the frame by 25 mm. The mirror itself shall be a flat glass based mirror and have a reflectance
of at least 85 %.

7.2.3.8 Picture specification

The configuration of the picture shall be as Figure 20. The picture shall consist of a green
panel behind a clear panel, all surrounded by a frame. The gloss grey (RGB #808080, 60 % to
80 % reflectance) frame shall be 50 mm (W) and shall protrude from the wall by 50 mm. The
clear panel can be made from either glass or any clear acrylic material. The clear panel shall
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be recessed from the front face of the frame by 25 mm. A panel shall be mounted on the back
of the picture frame, behind the clear panel, which shall be painted matt green (RGB #99FF99,
0 % to 10 % reflectance).

7.2.3.9 Curtains specification

The configuration of the curtains shall be as Figure 21. The extent of the width of curtains
shall be 1 100 mm to 1 300 mm and the width of the material used shall be 3 400 mm. It shall
be hung in such a way that the amplitude of the undulation created by folding of the material
is not larger than 100 mm. The average distance of the curtain from the wall shall be 100 mm.
The method for hanging the material shall not be visible when stood in front of the curtain.
There shall be a gap of no less than 5 mm and no more than 20 mm between the floor and the
base of the curtain. TN

7.24 General conditions

The test| area will be illuminated using a compact fluoresce I}]t bulb
placed i a pendant light fitting as described in Table 3. Th s for the
test shal| be maintained at between 40 lux and 200 lux withco ) 000 K to
6 000 K (Imeasured at floor height at all locations).

The temperature and humidity conditions shall only eed\to safisf ‘ s written
requirement for normal use in the room. When the doontg o i , all lighting
within the test turned off, and all external I|ght| eh gury ed on, no
location within the test area shall measure.gré

Any safely-related device required by the locaNreg d smoke

detectorq on the ceiling) shall be allowed t@

10 mm to
50 mm

10 mm to
40 mm

Wall

IEC

Figure 18 — lllustration of clock
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] 50 mm to
100 mm
10 mm to
50 mm to 1000 mm 90 mm
100 mm S
— > |e— IS _
Q ©
2 = &
o IEC
v v 3 /\
Figure 19 — lllustration of mirror

4
50 mm to 600 _mm p—
100 mm
LN I
£
£ @
3 /\(’\
e
glre I&at'o of picture

0 mm to 100 mm
1250 mm to 1 500 mm

4 IEC

Figure 21 — lllustration of curtains

IEC

7.3 Preparation of test
7.3.11 Preconditioning of test floor

Refer to 5.2.2.1.

7.3.1.2 Pre-treatment of cleaning robot

Refer to 5.2.2.2.

7.3.1.3 Visual tracking system (VTS)
Refer to 6.3.2.3.
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7.4 Test method

A single test trial consists of one run from each of the three starting locations. The starting

locations and orientation specified in Figure 22 shall be followed.

Before each trial the robot and the testbed shall be conditioned according to 7.3.
Before each run the battery of the robot shall be fully charged.

For each run the robot shall be started based on the manufacturer’s instructions.

The use of the docking station is allowed for the two starting locatigns~1 and
required Ey the manufacturer. The fact that the robot requires the docking sta

to perforin has to be stated in the report. If the docking station was dse
test it shiall be kept at the same position throughout the run. Then
shall be gubtracted from the total reachable area.

For the gtarting location 3 the cleaning robot shall start wj
robot capnot be started without the docking station the
skipped gnd the fact shall be stated in the report.

It is imp¢rtant to ensure the proper consistent a |nm
testbed. During the setup process an alignmeni.d
the validation of a proper alignment.

For starting position 1, a backwall sha hown in Figure 22 behind p|
The backwall is installed in the testb : s from position 1 only. W
installed the space behind i privit of the wall itself shall be d
unreachgble.

The backjwall shall be

The power cable
same colpur as th

The test
cleaning

4
NOTE 1 T
examples.

e Reportpd/terminati
descrifjed in" the manual)

essage from the robot indicating the end of cleaning cycle (sound, lig

2 if it is
b be able
art of the

istation

ation. If the

shall be

Il on the
used for

psition 1.

hen it is

efined as

with the

ion of the

events for

ht, text as

e Stopped motion on the floor for more than 3 min (not on the base station, because it might continue the

operation after recharging).

If the robot is still in the middle of cleaning process at the end of the 2h run it is

recommended to stop the robot and the test.

If it is needed to continue the run after 2 h for any reason the tester’s discretion
applied for the continuation of the test. The reason for the continuation of the test
shall be reported.

Visitation to the station for recharging during the run is allowed but the time
recharging shall be included as run time.

During the run the area covered, in terms of percentage covered by the cleaning h
number of passes will be tracked and recorded using a VTS.

shall be
after 2 h

used for

ead, and
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NOTE 2 It is suggested that three batteries are prepared before testing to avoid interrupting the test due to
recharging the battery.

Before conducting the test all robots under test should pass a functional test, for example a
built-in-test (BIT) if applicable, based on the manufacturer’s instruction to make sure they are
in an acceptable condition.

The navigation test trial (with three runs) shall be repeated twice more. A complete set of
test consists of three trials, which gives a total of nine runs.

If the robot fails for any reason other than the normal completion of run the robot shall be
restarted from the starting location and the failed result shall be discarded. However, a
maximum of one restart per starting position is allowed throughout the le test. Further
failed reqults sha f failures

shall be
{ >Ilimetres

R
Position 1 @’ o
. Dresser N =
N T AT T PT ST TSI
AT T T IT
Curtain 500
Back wall

IEC

Figure 22 — Starting positions for navigation test

7.5 Performance measurement

The cleaning head coverage shall be obtained throughout the test. The cleaning head
coverage is defined as the area covered by the cleaning head of the robot during a certain
period of time.

The percentage of cleaning head coverage over time is calculated using the following
equation:
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Cl-,j(t)={Al-,j(t)/A} x 100

i is1,2,and 3
j is1,2,and 3

Cl-j(t) is the percentage of cleaning head coverage at time ¢ for the run started from the ith
position in jth trial (i=1,2and 3, j =1, 2, and 3) (%)

Al-,j(t) area over which the cleaning head has passed at least one times at time ¢ for the run
started from the ith position in jth trial (m?2)

t run time (in minutes)

A tota area (m phich | h ota Q) the area
o¢cupied by the legs, heater baseboard, dresser, cylindrical bag\ ing litem, the
base of the lamp, the backwall and the space behind the wal S backwall

’}sidered
it of the

d built in
nple) the

The num
the test
number ghall be changed accordingly.

NOTE 1 Hy using a VTS, the percentage coverage for e ass at 4 in ti th a simple
image processing program automatically.

The perc equation:

where

[

J

Cij double time ¢ for
Cyj tripled at time «
4;i double area.over which the cleaning head has passed at least two times at fime ¢ for

the run’started from the ith position in jth trial (m2)

A;; tiple(t)  area over which the cleaning head has passed at least three times at time ¢ for
B the run started from the ith position in jth trial (m2)

NOTE 2 Percentage of multiple pass coverage for more than three times can be obtained in a similar way.

It is recommended that the percentage coverage over time C,(¢) are reported in a graph with a
25" percentile and 75" percentile envelope. The percentage coverage for single pass, double
pass and triple pass shall be presented in the same graph with a 25" percentile and 75"
percentile envelope. The time resolution for the graph shall not be greater than 2 min intervals
and the percentage resolution shall not be greater than 1 %.

For example, the 75" percentile point of Cy(¢) for a given time ¢ would be the 7" largest value
among nine Cy(t). The 75" percentile envelop is the group of 75" percentile points connected
by a line. The 25" Percentile point of C;(¢) for a given time ¢ is the second largest value among
nine Cy(t). The 25" percentile envelop is the group of 25" percentile points connected by a
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line. The median point of Cy(¢) for a given time ¢ is the average of the 5" largest value among
nine Cy(#). The median envelop is the group of median points connected by a line.

For the run completed earlier than the longest run the last coverage percentage value should
be maintained for the calculation of percentile envelop for the period beyond.

NOTE 3 All the curves can be placed in one graph or in separate graphs as the exemplary graph shown in Figure
23.

S 1\
o 100t
&
§ 95% Single pass ---- sp75 === sp25
S 9ot 7T
E DoUBIE pass = = dp/5 === dpZ5
85< N
80-; b Triple pass e= = tp75 ~  ®=memetp25 [ | Lk =

D e e [ ClegX >
2 B B = = o
65+ = 7
60f
55+
50+

45’; cosecs |
40'5
35'5
30’5
25

20¢

I

60
[ime (min)
IEC

8 Avel
4

8.1 Te

For the r e speed test the box-shaped wall sections as described in 5.2]1 are set
up within—the—autonomous mmavigation/coverage testbedwhichTs—strowmimFigure 8- The test
box shall be set up at the location in the coverage test area as described in Figure 24.

When establishing the hard floor average speed, s,,9 harg: the box is laid directly on the hard
floor of the autonomous navigation/coverage testbed. ™

When establishing the carpet average speed, s,,q carpetr @ Piece of Wilton carpet
(IEC 60312-1:2010, Clause C.1 — Wilton Carpet) shall be placed such that it fills the area
enclosed by the boundary walls.

NOTE The reason to perform this test within the Autonomous Navigation/Coverage testbed is to easily allow the
motion of the machine to be tracked during the test using the VTS which has been set up for the Autonomous
Navigation/Coverage test already. The Autonomous Navigation/Coverage testbed is enclosed, so this would
reduce the amount of variability in the test from visible regions outside of the test bed, making a repeatable
assessment of the average speed of the machine more likely.
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Dimensions in millimetres

[ N N S N S N S N D [ N )

o o
[T T T T T T T 10T

— Table

[T T T T T T T I T 1T
o of

N
Aver speed test area
o
o
()}
ile direction
Dress; & }}rca t test) ~
/(\ “@Y 2

900

IEC

8.2 Preparati
8.21 Preconditi

Refer to

8.2.2
4

Refer to

8.2.3 Visual tracking system (VTS)

Refer to 6.3.2.3.

8.3 Test method

The robot shall be placed and started in the start position defined in Figure 24.

The operation mode used in the test shall be the same mode used for the Dust Removal Test
— Box in Clause 5.

If the cleaning robot stops operating its active cleaning function within 15 min the
measurement is finished and the operation time shall be recorded.

If the cleaning robot is still operating at 15 min the cleaning robot movement, including dust
collecting function, shall be stopped using the method provided by the manufacturer.
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The entire duration of the test shall be monitored using the VTS. Upon completion of the run
the VTS shall provide the machine poses for the duration of the run at 500 ms intervals. From

this data the average robot speed shall be calculated according to 8.4.

Total three runs shall be performed following the preparation as specified in 8.2 for each run.

8.4 Determination of average speed

For two consecutive poses (x, y, ) and (x’, y’, ) the translational velocity, v, between the two
points can be estimated by the following equations if the assumption is made that both the

rotational and translational velocities are constant between them.

NOTE Thevetotity motiommodetisbasedomrchapter 5of THRUN, ST BURGARD W=

Robotics. NIIT Press, Cambridge, MA, 2005.

_ 1 (x—x)cos@+(y—y')sing
2 (y—y')cos@—(x—x")sind

«  x+x'

= + -9’
x 5 Hu(y—=y")
* —+ ! ,
v o= - x)
2
r*:\/(x—)c*)2 %

Rrobabilistic

where

x* y* centre or@a between the poses (mm)

r* rgdius of thé 2

At time differgngeNb

Only the peed of the robot on hard floor and carpet is of intgrest. For
this reas extract only the sequential pairs of poses from the VTS track

result which xepre¥ent the\machine when travelling in a straight line. This can be ac

The madhibe can considered stationary (or rotating on the spot) when the
travelled lbetween poses, /J, is. small

ent when the machine is stationary and when it is rotating.

mieved by

distance

d=\(x=x) +(y=))
So pairs of poses shall be rejected when either,

d <1cm

w>10°s""

From the remaining pose pairs, which now represent the times when the robot is performing

straight line motion, the average straight line speed can be calculated.
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n
EZW
k=1

n

avg,i —

where
n number of pose pairs remaining after rejections
Savg,; average robot speed for the ith run.

Then the average robot speed, s,,4, shall be calculated as follows.

S + 9
avg,l avg,2 avg,37

Savg 3

The averpge speed, s,,4, measured on the hardwood floor is ¢z
speed, 54,4, measured on the carpet floor is called 55,4 carpet.

nane.@nd_thg average
Vg’

9 Instfuctions for use

e of the
e proper

The manufacturer’s instructions for use shall
appliance and its accessories, if any, and abo
performapce of the appliance.

&
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Annex A
(informative)

Calculation of coverage

A.1 Robot metrics

When using the visual tracking system (VTS) the robot coordinates system should be
centred at the mid-point of the wheel base (the point around which the robot turns when
turning on the spot) on ground level. The x axis should point forward in the direction in which
the machine moves. The y axis should point towards the left wheel (posotation is anti-
clockwiseJ: X i I
Figure AJ]1. All tracking data should report the current real world locatiQ

Z d OUIUd PO upwdarld O C 00

The cleahing orifice should be described by a single straight line
cleaning |orifice and aligned with its centre. It is assumed to¢be
offset to the orifice from the robot origin should be provided b

The key parameter for the VTS is the position of the cen which is glaced on
top of thg robot. The offset to the centre of the targ C i provided
by the veictor, dyaget-

A.2 Calculating robot coverage

A coverage “image” is created which has the same pixel dimensions as the unwarped image
of the area in which the robot is being tracked. If this is made from multiple camera images
the coverage image will have dimensions which are sufficient to cover all images once they
have been repositioned to be aligned correctly with each other.

Initially all pixel values in the coverage image are set to zero. As the robot moves around the
area the pixel values at the locations where the cleaning orifice passes over are incremented
for every pass of the machine. This means that the coverage image can record a maximum of
255 passes for any one pixel location, assuming an 8bit pixel depth.

The two ends of the cleaning orifice at time t can be represented by two points b and by.

At some point in time, /=0, the cleaning orifice is positioned as shown in Figure A.2, with end
points positioned at 5,5 and 5.
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The robot then moves and is captured in the next image frame, ¢ = 1, such that the new orifice
position is defined by b,y and b,4.

To calculate the coverage achieved between the two frames a quadrilateral is created
connecting the two orifice locations as shown in Figure A.2. All pixels in the coverage image
which lie within this quadrilateral are incremented to indicate the occurrence of a new pass of
the cleaning orifice across them.

Not covered

Covered during ¢, to ¢,

In the neixt iteration the orifice moves 1« defined by b/, and b,,, see Figure A.3. A
new quadlrilateral is established which Qcation to that defined in the|previous
frame, b] and b 4.

Firstly thi i i S i ofeated at the previous iteration. Any
overlappi 2w quagdrilateral. Then, as before, all pix¢ls in the
newly clipped quadril are_i e coverage image. This ensures [that only
newly encounte@i el locatio crejnented in the coverage image and ayoids the

continuallincrem

AN \‘ 2,

Not covered

Covered during 7, to ¢, only

New area covered during £, to £,

// Clipped because covered during ¢, to £, and 7, to Z,
7

X

IEC

Figure A.3 — Incremental coverage step

This process continues such that each new quadrilateral is clipped to remove any elements
which are common with the previous frame and then the remaining pixels are incremented.
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In the situation where the machine is stationary, after the first frame all newly created
quadrilaterals will be placed at exactly the same location as those from the previous frame.
Thus the whole quadrilateral will be clipped and no new path will have been prescribed, hence

no pixels will be incremented.

@C@
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Annex B
(informative)

Comprehensive cleaning performance metric

When a single performance metric combining the coverage performance and the dust pickup
performance is required there are various ways of combining the performance measurements
illustrated in this document. For an example of such attempts a performance metric, named
the comprehensive cleaning performance (P.), is presented as a guide. The comprehensive
cleaning performance is calculated using the straight-line dust removal performance
measurement results and the autonomous navigation/coverage performance measurement

results as follows T~

where

Po(0)

Ci(1) ng head
age test
ions)

33
G :ZZ
i=l j=1
P, s the final acc from the
Dust Removal —
N s the maxi the P_.
:alculati<>

NOTE Dif aning performance values can be obtained by using differept pick up

performand S differegt’pick-up test approaches.

The com ance over time, P..(f), may be presented in a graph with

a 25" pe tile envelope. The resolution in time and the resolutjon in the

percenta d be regulated by the conditions listed in 4.9 or spmething

similar. ¢
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

ROBOTS DE NETTOYAGE A USAGE DOMESTIQUE -
NETTOYAGE A SEC: METHODES DE MESURE

DE L'APTITUDE A LA FONCTION

AVANT-PROPOS

1) La Commission Electrotechnique Internationale (IEC) est une organisation mondiale\ de normalisation
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La Norme internationale IEC 62929 a été établie par le sous-comité 59F: Appareils de
nettoyage des sols, du comité d’études 59 de I'l[EC: Aptitude a la fonction des appareils
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Dans la présente norme, les caractéres suivants sont employés:
— gras pour les termes définis dans I'Article 3.
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INTRODUCTION

Outre les méthodes de mesure de I'aptitude a la fonction figurant dans la présente norme
internationale, quelques éléments supplémentaires relatifs a I'aptitude a la fonction ont été
examinés et pris en considération. Parmi la liste des éléments relatifs a I'aptitude a la fonction
ayant fait I'objet de discussions, mais qui ne sont pas intégrés figurent le ramassage de
poussiere dans les coins/bords, le bruit, 'amarrage, la prévention contre les chutes, le
ramassage des fibres et les émissions.

Les éléments relatifs a I'aptitude a la fonction qui ont été omis dans la présente édition seront
examinés en continu et certains d’entre eux seront intégrés dans les éditions futures de la
présente norme. S~

@C@
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ROBOTS DE NETTOYAGE A USAGE DOMESTIQUE -
NETTOYAGE A SEC: METHODES DE MESURE
DE L'APTITUDE A LA FONCTION

1 Domaine d’application

La présente norme internationale s’applique aux robots de nettoyage a sec pour usage
domestique ou utilisation dans des conditions similaires a celles rencontrées dans des
conditions domestiques

La présgnte norme internationale a pour but de spécifier les pringi S C8 ristiques
d’aptitud¢ a la fonction des robots de nettoyage a sec et de décri \ esure
de ces cgractéristiques.

La prése(rte norme internationale ne couvre ni les exige xigences

d'aptitud¢ a la fonction.

2 Réfdrences normatives

té ou en
Pour les

Les docyments suivants sont cités e
partie, dans le présent document et

référence , derniére
édition dé document de référence s’ap

IEC 60312-1:2010, Vaguuix -.; 3 paners —
Methods [for measuring S i

IEC 60312- 1.2010/;M
ISO 554,|Atmosphérge

— Spécifications

ISO 679: — Détermination de la résistance mécanique
ISO 27684 rawces\générales -- Partie 1: Tolérances pour dimensions linéaires et
angulaird :

3 Tern

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions de I'lEC 60312-1, ainsi que
les suivants s'appliquent.

3.1

robot de nettoyage

nettoyeurs automatiques fonctionnant sur batterie

appareil de nettoyage automatique des sols fonctionnant de maniére autonome sans
intervention humaine dans un périmetre défini

Note 1 a l'article: Le robot de nettoyage comprend une partie mobile et peut étre doté d’'une station d’accueil
et/ou d’autres accessoires facilitant son fonctionnement.

1 Une édition consolidée 1.1 existe, qui comprend [I'EC 60312-1:2010 et son amendement IEC 60312-1:2010/AMD1:2011.
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3.2
robot de nettoyage a sec

robot de nettoyage destiné a éliminer uniquement les matiéres non liquides du sol a l'aide

de moyens autres que des solutions ou des liquides

Note 1 a l'article: Les moyens classiques de nettoyage comprennent 'aspiration, une ou plusieurs brosses, un ou

plusieurs tampons nettoyants et les plumeaux.

3.3
téte de nettoyage
suceur a prise d’air situé dans la partie basse du robot de nettoyage

Note 1 a l'article: La largeur de la téte de nettoyage est égale a la largeur du suceur é/pdse\d’air dans le sens

du déplacement-vrers+eavant

Note 2 a I'drticle: La téte de nettoyage ne comprend pas de dispositif d’agitation.

3.4
dispositif d’agitation

partie mdcanique motorisée ou souffleur d’air fixé au robot
le dépougsiérage

3.5
station d’accueil

unité de|base

unité susgceptible d’assurer des fo
batterie,
soutien d

3.6

téte de n
[SOURC

3.7
systéme
VTS
systéme

Note 1 é{
system".

3.8
systéme[secondaire de ramassage

suivi de la position et de I'orientation du robot

"VTS" est dérivée du terme anglais développé correspondant "visy

r faciliter

el ou automatiqlie de la
ées ou d'autres fon

ctions de

al tracking

dispositif périphérique a I'extérieur du robot qui ramasse la poussiére du robot de nettoyage

3.9
réservoir a poussiére
récipient a l'intérieur du robot utilisé pour contenir la poussiére ramassée

3.10
essai

intégralité / ensemble des sessions (d'essai) et des séquences (d'essai) de tous les

échantillons a mesurer pour un seul robot

3.11
séquence
séquence d’essai

instance unique d'une mesure d'aptitude a la fonction effectuée dans des conditions

identiques et pouvant étre répétée plusieurs fois
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3.12

session

sous-ensemble d'une séquence dans laquelle un ou plusieurs facteurs affectant les résultats
des essais sont modifiés

3.13
passage
traversée de la téte de nettoyage sur la surface d’essai

Note 1 a l'article: Le nombre de passages fait référence au nombre de fois ou la méme surface d’essai est
traversée par la téte de nettoyage.

3.14 L
surfacesroussmreuse

surface slur laquelle la poussiére d'essai est répartie pour I'essai de dépousgi€

4 Conditions générales d’essai

4.1 Cdnditions atmosphériques

Sauf spécification contraire, les procédures et les piesures d’e xécutées
dans les ponditions atmosphériques suivantes (conformé :
Température:

Humidité|relative:

Pression|atmosphérique:

Le maintien de la températu i A Pi eudr des plages spécifiées est g¢xigé afin
de permettre une bonne<répg viter des
modificat

4.2 Cdnditio

Sauf spé

cification “cg e\ lessprocédutes et les mesures d’essai doivent étre exécutées
dans les i

Intensité (200 + 50) Ix

Tempéra 2 000 K a 6000 K

Les mesure

4.3 Equipemen et'matériel d’essai

Afin de réduire au minimum l'influence des phénomenes électrostatiques, les mesures sur
tapis doivent étre effectuées sur un sol de niveau en contreplaqué de pin non traité ou en
matériau équivalent, ayant une épaisseur d'au moins 15 mm et une taille appropriée pour
I'essai.

L’équipement et le matériel pour les mesures (dispositifs, tapis d’essai, poussiére d’essai,
etc.) a utiliser pendant un essai doivent étre maintenus dans des conditions atmosphériques
normalisées spécifiées en 4.1 pendant au moins 16 h avant I’exécution de I'essai.

Les tapis déja été utilisés doivent étre stockés sans étre battus dans des conditions
atmosphériques normalisées conformément au 4.1.

Lorsqu’ils ne sont pas utilisés, il convient de laisser les tapis suspendus librement, ou
étendus a plat sur le sol, avec les poils vers le haut et non couverts. Les tapis roulés doivent
étre mis a plat pour un minimum de 16 h avant utilisation
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4.4 Nombre d’échantillons
Toutes les mesures des caractéristiques d’aptitude a la fonction doivent étre réalisées sur le(s)

méme(s) échantillon(s) de robot de nettoyage avec ses accessoires éventuels. Au cours
d'un ensemble d'essais, le robot ne doit pas étre changé.

Au moins trois échantillons du méme modele doivent étre soumis a l'essai.

4.5 Rodage du nouveau robot de nettoyage

Avant l'essai initial sur un nouveau robot de nettoyage, celui-ci doit étre mis en
fonctionnement sur un sol dur et propre pendant au moins 10 min afin d’assurer un rodage
suffisant. T\

up h&vent étre

Avant la réalisation de toute série d’essais, I'age, I'état et I'historiq
enregistrgs.

4.6 Prgparation de la batterie

Une batterie non utilisée doit nécessiter au moins un ¢ arge et|un cycle

complet e décharge avant d'effectuer une série d'ess

Une déch
selon les

e normal

e le robot de nettoyage e ba auxiliaire
doive : : pour un
foncti

e |le mg
instru
netto

étre sélectionné et réglé uniquement pelon les
vant I'essai afin de s’adapter a I'’environpement a

Tout dispositifhé 3EC\ it pouvoir fonctionner.

4.8 Mg

Pour l'es
a poussié

iérage, il est exigé de peser le réservoir a poussiére. Si le|réservoir
re, eshamovible, il doit étre retiré du robot avec soin et il doit étre pesé.

Si le réservoir a poussiére n'est pas amovible et qu'il est nécessaire d'utiliser un systéme
secondaire de ramassage pour retirer la poussiére ramassée dans le réservoir, le poids
supplémentaire du réservoir amovible dans le systéeme secondaire de ramassage doit étre
mesure et enregistré.

Dans le cas d'un robot sans réservoir a poussiére et utilisant uniguement le tampon pour
essuyer, le poids du tampon doit étre mesuré, au lieu du poids du réservoir a poussiére.

Si le réservoir a poussiére n'est pas amovible et qu'un systéme secondaire de ramassage
n'est pas utilisé pour enlever la poussiére ramassée dans le réservoir, tout le robot de
nettoyage doit étre pesé a nouveau.

4.9 Résolution et précision des mesures

Sauf spécification contraire dans les méthodes d'essai, la résolution et la précision du
dispositif de mesure doivent étre les suivantes.
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Mesure du poids:
Résolution < 0,01 g
Précision < 0,02 g
Mesure de la position a vue:
Essai de couverture
Résolution de la position < 3 cm
Précision de la position < 5 cm
Fréquence d’échantillonnage > 30 Hz
Essai en trajectoire rectiligne

IEC 62929:2014 © IEC 2014

Résolution de la position <1 cm

Piiécision de la position <1 cm

Frnéquence d’échantillonnage > 30 Hz
Essal a vitesse moyenne

Résolution de la position <1 cm

Précision de la position <1 cm

Précision < 0,02 s
410 T

Pour touies les dimensio
tolérancd n’est spécifigeyla

Fnéquence d’échantillonnage > 30 Hz
Mesure de la durée:
Rée¢solution < 0,01 s

ces pour dimensions

sseritées sous forme de plage et §i aucune
2terminée selon le Tableau 1.

(%d\ehvx}s&ns n \iv(les Tolérance
en mm
+0,5
A \ R \ Mo 10
<\ \\ >>30s120 +1,5
3 \ > 120 < 400 +25
> 400 < 1 000 +4,0
> 1000 < 2 000 +6,0
> 2 000 < 5 000 +8,0
NOTE Ces valeurs proviennent du Tableau 1 de I'ISO 2768-1:1989.

5 Essai de dépoussiérage — Caisson

5.1 Généralités

Cet essai est destiné a fournir des données indicatives sur la capacité de dépoussiérage d'un

nettoyeur robotique,

lorsqu’il fonctionne et se déplace de fagon autonome sur une surface

dégagée dépourvue d'obstacles. Les stratégies de navigation étant différentes, le résultat de
dépoussiérage doit toujours étre indiqué avec le temps nécessaire pour obtenir ce résultat,
afin de permettre la comparaison des différents produits.
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NOTE 1 Les résultats de dépoussiérage dépendent a la fois du systéme de dépoussiérage de l'unité et de la
stratégie de navigation, ils ne peuvent donc pas étre directement comparés aux résultats de dépoussiérage des
aspirateurs manceuvrés manuellement, conformément a I'lEC 60312-1.

NOTE 2 Dans la mesure ou les nettoyeurs robotiques peuvent prendre et prennent des décisions autonomes sur
la meilleure fagon de naviguer sur la surface d’essai du caisson, il est peu probable que deux sessions d'un robot
dans les mémes conditions d'essai suivent exactement le méme schéma de nettoyage. Ainsi, il est admis que cet
essai comporte une part de variation inhérente impossible a supprimer, ce qui peut s'observer dans les résultats
de ramassage de poussieére, méme avec la méme durée d'essai et le méme emplacement de démarrage.

5.2 Dépoussiérage sur sols plans durs
5.21 Banc d’essai
La longueur et 50 mm comme

spécifié i f1doit étre
égale a 3 i raité. La

hauteur ne dgit\pas épasser
3 500 mm. 00 mm

centrée ¢ ai |doit é{reconstitué

de bois ¢ g re¢latives a
la spécifi i 3 nm.

Pour empécher que la poussiére d'essai ne soit blo b |'essai,
I'espace

5.2.2
5.2.21

Le sol d
essais.

reste aucune poussiére avant les

5.2.2.2 Prétraiteme

Si le rodot de
jetables (sacs), il 4gits s

du type r

pussiére
5ac) neuf

Si le ro
réservoi

porte un réservoir a poussiére réutilisable (commme seul

e emplacement pour les réservoirs a poussiér¢g jetables

(sacs)), Jk BIvVej ssiere doit, avant chaque mesure, étre nettoyé conformément aux
instructiop teuy jusqu’a ce que son poids soit égal a son poids initial, a 1|% preés.
Le bross ge a l'eau d’un réservoir a poussiére fabriqué en textile ne|sont pas
autorisé

Un réservoir a poussiére en plastique doit étre lavé selon les instructions du manuel
d’utilisation. Si le réservoir a poussiére est lavé a l'eau, il doit étre séché avec soin avant
d’effectuer tout essai ou mesure.

Certains réservoirs réutilisables comportent un récipient rigide et un filtre intégral. Dans ce
cas, le récipient et le filtre sont considérés comme le réservoir et doivent étre traités comme
s’ils constituaient un seul composant.

Les filtres remplagables et les collecteurs de poussiére (par exemple, tampon a poussiére)
doivent étre préconditionnés comme indiqué dans chaque procédure d'essai.

Les collecteurs de poussiere doivent subir un prétraitement afin de réduire l'influence de
’humidité.
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Avant chaque session d'essai, le(s) filtre(s) remplagable(s) et les collecteurs de poussiere
(par exemple, tampon pour essuyer) du robot (ou du systéme secondaire de ramassage)
doivent étre remplacés par des filtres et des collecteurs neufs.

La batterie doit étre complétement rechargée avant chaque session suivant les instructions
du constructeur.

5.2.2.3 Répartition de la poussiére d’essai

La poussiére d'essai doit étre composée de sable dolomitique ayant la granulométrie définie
dans le tableau en 7.2.2.1 de I'lEC 60312-1:2010, Poussiére minérale — Type 1.

Difensioas—on millimeétres

350

o
Q S _
- s} O
Q Q/ untreated laminated pine tree plate
@ or equivalent
4
IEC
Légende
Anglais Francais
Dust area Surface poussiéreuse

Untreated laminated pine tree plate or equivalent | Bois de pin stratifié non traité ou équivalent

Figure 1 — Dépoussiérage dans une configuration
de banc d'essai sur sol plan dur

La poussiére d’essai doit étre répartie uniquement dans les limites de la surface
poussiéreuse avec une couverture moyenne de 50 g/m2 aussi uniforme que possible.

NOTE 1 Pour une répartition uniforme de la poussiere d’essai, un distributeur de poussiere manuel tel que décrit
dans la Figure 2 peut étre utilisé.

NOTE 2 Pour garantir la répartition de la poussiére d'essai uniquement sur la surface poussiéreuse, on peut
utiliser un cadre de la taille de la surface poussiéreuse ou un marqueur.
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millimetres

50 50
N\ _/
3 Q/O ‘ 3
\ IEC
La fleche indique le sens de déplacement vers 'avant du robot.
Légende
Anglais Francais
Dust area Surface poussiéreuse
RUT Robot en essai

Figure 3 — Emplacements de démarrage et orientations

5.2.3 Méthode d’essai

Une fois le processus de préparation terminé selon 5.2.2, le réservoir a poussiére doit étre

pese (mg ; ;) selon 4.8.
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Une seule séquence de nettoyage est constituée d'une session a partir des deux
emplacements de démarrage spécifiés a la Figure 3. Les emplacements de démarrage sont
définis comme suit:

S4: Suivant un angle de 45° en direction du banc d’essai, en commencant au coin inférieur
droit

S,: Parallelement au c6té long du banc d’essai en commencgant au coin inférieur gauche.

Les deux sessions de chaque séquence doivent étre effectuées avec une batterie
compléetement chargée.

Les équipements supplementalres qui ne sont Ppas flxes en tant que partle mtegrante du robot

de netto gi. Si une
station ¢ accuell est necessalre pour debuter I operatlon de nettoyag e placée
a l'intéri 2j bs autres

équipeme

Le mode de fonctionnement du robot de nettoyage suivant les
recommandations du constructeur en fonction de I : Puis le
fonctionr]ement autonome du robot de nettoyage doit étre~encle syivar ingtructions
du constijucteur.

Le modgq de fonctionnement utilisé dans l'esgai i ‘ bsibles a
l'utilisatepr en temps normal et le mode Wilisé da résultats
d'essai.

Si le robpt de nettoyage arréte sa forfction de : e active dans un intervalle dg 15 min,
la mesurg¢ étre enregistrée.

, le mouvement du robot de
de la poussiére, doit étre arrété guivant la
e de fonctionnement doit étre enregisfrée pour

nettoyage, incluant I3
méthode |indiqué
une valedr de 1

Apres l'afrét du de nettoyage, le réservoir doit étre retiré avgc soin et
pesé a npuveau i

Au courg g'assurer que le robot n’est affecté par aucune intgrférence
électrom@gnét; phy ique. Les changements dynamiques dans I’environnemen{ d’essai,
qui sont uencer les capteurs optiques ou les systémes de navigatipn basés

sur la vis

Pour chak

Avant la session suivante, le banc d'essai et le robot doivent étre préparés pour la session
suivante selon 5.2.2.

La séquence de nettoyage (avec deux sessions) doit étre répétée deux fois de plus. Avant
chaque séquence, le robot et le banc d'essai doivent étre conditionnés selon 5.2.2.

Si I'étendue (valeur maximale moins la valeur minimale) des trois sessions par emplacement
est supérieure a 10 % du taux moyen de dépoussiérage (K;) défini en 5.2.4, deux séquences
supplémentaires pour cet emplacement doivent étre ajoutées et les données des cinq
séquences doivent étre utilisées pour déterminer la capacité de dépoussiérage spécifiée
en 5.2.4.
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NOTE Une session correspond a une opération du robot a partir d'un emplacement de démarrage. Une
séquence est constituée de deux sessions, chacune au départ d’'un des deux emplacements de démarrage. Un
essai est constitué de trois séquences par robot.

5.2.4 Détermination de la capacité de dépoussiérage et durée de fonctionnement

La capacité de dépoussiérage est calculée comme étant égale au rapport entre
'augmentation du poids du réservoir a poussiére (ou le poids d'autres parties du robot
comme spécifié en 4.8) a partir de son poids initial et le poids de la poussiére d’essai répartie
sur la surface poussiéreuse.

Le taux moyen de dépoussiérage pour I'emplacement de démarrage S; doit étre calculé
comme suit, en utilisant les résultats des trois mesures obtenus lors des trois séquences.

Ki = (Kl1 + Ki2 + KZS)/3

ou bien, $i cinqg séquences ont été effectuées

Ki = (Kl1 + Ki2 + Ki3 + Ki4 +

ou

K; et le dépoussiérage moyen dans la condition de . ou cinq)
seéquences (%)

K, es$t le dépoussiérage dans la cg e (%)

Kl.j =

mp est le poids de la poussiére rép

mgy;; et le poids du xé ir (€ pregonditionné avant la sessjon pour
I'e \ - eme séquence (d’autres optiond pour la

mlesure du réservoi
mg;; est le poids d
‘ dImarra i da
poussiéer i

La durée
calculée
séquenc

a fin de la session pour I'emplacgment de
(d’autres options pour la mesure du réservoir a

du robot pour I'emplacement de démarrage S| doit étre
és résultats des trois mesures obtenus lors des trois

<

ti = (ti,'l + fl-,z + ti,3)/3

ou bien, quences ont été effectuées

ti = (ti,1 + ti,2 + ti,3 + ti,4 + ti,5)/5
ol

t;; est la durée de fonctionnement pour I'emplacement de démarrage Si pour la jéme
séquence (en minutes)

t; est la durée moyenne de fonctionnement pour I'emplacement de démarrage S; sur trois
séquences (en minutes).

La valeur globale moyenne de ramassage de la poussiére K est alors calculée comme suit

(K1+K>p)
2

K:

La durée moyenne globale de fonctionnement ¢ est calculée comme suit
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(ty+12)
2

La valeur de ramassage de la poussiére K et la durée moyenne de fonctionnement ¢ doivent
étre enregistrées en tant que résultat final.

5.3 Dépoussiérage des tapis
5.3.1 Banc d’essai

Le banc d'essai est identique a celui défini en 5.2.1, mais le sol est recouvert d’un tapis
d'essai du type Wilton, conformément a I'lEC 60312-1:2010, Article C.1 — Tapis Wilton.

Le sens tliu poil du tapis doit étre tel que spécifié a la Figure 4.

imensions >//imétres

350 /\(\W /\)\\>
NN
@SN
OO

1150
500

//1“///> —

Dustarea

s(x ﬁﬁ X
N
>

Wilton carpet [/ /// Pile direction

IEC

Légende
Anglais Frangais
Dust area Surface poussiéreuse
Wilton carpet Tapis Wilton
Pile direction Sens du poil

Figure 4 — Dépoussiérage (essai du caisson) dans
une configuration de banc d'essai en tapis
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5.3.2 Préparation

de I'essai

5.3.2.1 Prétraitement du tapis d’essai

Un nouveau tapis doit étre préconditionné de la maniére suivante avant d’effectuer des
essais enregistrables.

A l'aide d’un aspirateur adapté, on enléve tous les poils et fibres volatiles sur 'ensemble de la
surface du tapis jusqu’a enlever une quantité maximale de 0,5 g/m2 pendant une durée du
processus de nettoyage égale a 5 minutes.

A l'aide d’un aspirateur de référence interne, un essai de dépoussiérage conforme au 7.2.1.4
de I'l"EC 60312-1:2010 est réalisé et le résultat enregistré et reporté sur un‘graphique.

On répéfe cette opération jusqu’a obtenir une courbe paralléle i | et une

différence entre les résultats moyens de deux essais consécutifs i

de pourcentage.

}1 point

Compte {enu de l'influence significative de I’hnumidité sur, ssai ' it éfre laissé
dans l'environnement d’'essai dans des conditions atmo S ' isé voir 4.1)

pendant au moins 16 h avant le début de I'essai.

5.3.2.2 Conditionnement du tapis d’essai

Avant chaque session, le tapis d’e
précondifionné comme cela est décrit ci-dgsso

stante et

Pour le n les tapis
adaptée,|telle que celle d¢

Si une njachine a batireNe i > iliste, le tapis retourné doit étre plagé sur un
support én treillis~nétalli S 2 ain ou avec un suceur actif. Aprés baftage, un
cycle de nettoy i effectue A 'aide d’un aspirateur ayant une bonne capacité de
dépoussigrage pouf g 6 i stante

nditionnement du tapis d'essai

21, un aspirateur de référence interne d’'une capacité minimale
o sur tapis Wilton aprés 5 doubles passages dans le sens du poil
2-1 doit étre équipé d’un réservoir a poussiére propre|et utilisé
e tapis a été nettoyé a un point tel qu'aucun ramassage de pougsiére ne

pojht est considéré comme atteint si la quantité de poussiére erjlevée du

tapis au pours de cing cycles de nettoyage est inférieure a 2,0 g (voir également 5.3.3.3 de

I'"EC 603T2-T:20710). Si cefte quantité dépasse 2,0 g, lopérafion est répeiée jusqua ce que
I’exigence soit satisfaite.

Pour éviter que le tapis ne soit rempli progressivement de poussiére d’essai, le poids du tapis
d’essai doit étre maintenu aussi pres que possible du poids d’origine du tapis propre.

5.3.2.4 Prétraitement du robot de nettoyage

Voir 5.2.2.2.

5.3.2.5 Répartition de la poussiére d’essai

Avant chaque session, le sol du banc d'essai doit étre nettoyé soigneusement. Aprés
positionnement du tapis d’essai conditionné sur le sol du banc d'essai, la poussiére d’essai
(voir ci-dessous) doit étre répartie avec une couverture moyenne de 125 g/m?2 aussi
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uniformément que possible sur toute la surface poussiéreuse. La poussiére d’essai suivante
doit étre utilisée:

Tamis CEM 1 conformément a I'|SO 679
Granulométrie: 0,09 mm a 0,20 mm

NOTE 1 Pour une répartition uniforme de la poussiére d’essai, un distributeur de poussiére manuel tel que décrit
dans I'lEC 60312-1 peut étre utilisé.

NOTE 2 Pour garantir la répartition de la poussiére d'essai uniquement sur la surface poussiéreuse, on peut
utiliser un cadre aux dimensions intérieures égales a celles de la surface poussiéreuse spécifiée.

5.3.2.6 Incrustation de la poussiére d’essai dans le tapis d'essai

passageg dans le sens du poil, avec un rouleau conforme au 5.3.5 de 1 2010.

}gale a

prtant de
Puis, le

RN
La pousdiere aolt etre Incrustee dans 1e 1apls d essal en errectuant surfie Iapi\lt< doubles
2594

La vitesse du rouleau sur la surface poussiéreuse doit étre
0,5 m/s 40,02 m/s en effectuant un passage avant dans le se
s’assurell que la surface poussiéreuse est compléetemen
tapis est |aissé au repos pendant 10 min.

5.3.2.7 Enlévement de la poussiére restante

Avant legl lancement de la session stante doit étre| enlevée

selon 5.3.2.2.
5.3.3 Méthode d’essai
Essai selon 5.2.3.

5.3.4 Déterminatio

Essai selon 5.2.@

siérage et durée de fonctionnenment

hction de
Ja facilite

6.2 Mode d'essai
6.2.1 Généralités

L'essai de nettoyage en trajectoire rectiligne requiert que le robot se déplace de fagon
rectiligne a une vitesse nominale calculée en mode de fonctionnement normal. D'autres
fonctions sont exigées pour I'essai de nettoyage en trajectoire rectiligne; elles doivent étre
assurées en mode d'essai.

Ce mode doit permettre au robot de réaliser une action en mode d’essai répétable au cours
de laquelle il doit étre actionné vers I’avant en trajectoire rectiligne, a une vitesse fixe sur une
distance minimale définie (voir 6.2.3). Le mode d'essai doit satisfaire entiérement a I'exigence
de sécurité applicable.

Cette action en mode d’essai peut ensuite étre répétée plusieurs fois en fonction de la nature
de I’essai (par exemple, pour les essais de ramassage a passages multiples).
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En I'absence de mode d'essai, le robot doit étre soumis a I'essai dans un mode (par exemple,
un mode avec commande a distance) qui génére un déplacement raisonnablement rectiligne
(couverture de la surface poussiéreuse: plus de 75 %). On doit indiquer le fait que le
déplacement rectiligne est généré par un mode qui n'est pas le mode d'essai.

NOTE Si un déplacement raisonnablement rectiligne ne peut étre généré, alors l'essai ne peut étre effectué
correctement et I'essai peut étre abandonné.

6.2.2 Accés au mode d’essai

La nature précise de I'accés au mode d’essai doit étre clairement indiquée par le constructeur
et 'opération doit étre simple a exécuter. Une fois I'opération d’accés achevée, la machine
doit se placer a I'état de repos.

NOTE On| peut citer, a titre d’exemple de méthodes d’accés au mode d’essai: I'utilisateur
d’appuyer $ur une combinaison de boutons sur la machine lorsque le robot est mi E maintenir
enfoncée une combinaison de boutons pendant une période de temps qui n’est pa i uire lors
d’une utilisption normale du robot. La seule condition est que cette méthode d’acces, es

Une fois|a I’état de repos, l'utilisateur doit pouvoir lancer |'exXécuti hction en
mode d’¢ssai (voir 6.2.3) a I'une des deux vitesses, s, par une
méthode| disponible sur le robot (telle qu’appuyer su Bthode a
distance ((telle qu'appuyer sur le bouton d’une com Savg_hard
et savg_cdrpet doivent étre calculées selon la méthodg¢ dé

Une fois|l'action en mode d’essai rédlise : hi , préte a
executer i i

Il doit étrg possible de soulever la machi i e a I'état
de repos

On prévdit que I'utilisa ons, soit
via un cyfle de mise h

6.2.3 Action

L’action En mod i i gue la machine démarre en position stationnaire et se

déplace ¢n ligne

cfiligne doit maintenir la vitesse a la vitesse moyenne [du robot,
comme définie et mesurée en 8.3.

Une parti
S0t 55,54

Le dépla vitesse
constant comme indiqué a la Figure 5. [La zone
d'accélér i itaccélérer

jusqu'a atteindre la vitesse moyenne, soit sayg harg SOIt Sayg carpet- Une fois cette zone
d'accélération parcourue, la machine doit maintenir la vitesse moyenne exigée sur au moins
700 mm plus la longueur longitudinale du robot comme indiqué a la Figure 6 (a expliquer en
6.3.1 en détail). La zone de décélération de 200 mm correspond a la période pendant laquelle
le robot doit ralentir pour se placer en position stationnaire.

NOTE La vitesse et la distance mentionnées ci-dessus sont les grandeurs observées, et non les données d’entrée
imposées.

Au cours de I’'exécution du mode d’essai, les systétmes de nettoyage de base du robot
doivent étre actifs dans leur mode de fonctionnement normalisé. Tous les autres systémes de
nettoyage "renforcé" susceptibles d'empécher le déplacement rectiligne du robot (par
exemple, capteur de poussiére) ne doivent pas étre actifs.
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6.2.4 Vérification de la vitesse du mode d'essai

Il est admis que le déplacement réel effectué par le robot ne sera pas précisément celui décrit
ci-dessus en raison de divers facteurs d’influence extérieurs tels qu’un glissement sur les
systemes de traction ou la résolution du systéme de guidage, etc. La vitesse réelle observée
a laquelle I'action est exécutée doit étre égale a (la vitesse exigée = 10 %).

Si la vitesse ne satisfait pas a la condition spécifiée ci-dessus, la non-conformité doit étre
indiquée et I'essai ne doit pas étre poursuivi.

NOTE 1 Pour des raisons identiques a celles décrites ci-dessus, il est admis que le robot peut ne pas exécuter
une trajectoire précise rectiligne et qu’'une trajectoire courbe peut en résulter.

NOTE 2 I'utilisation
d’un systéme de suivi visuel (VTS) capable d’enregistrer la trajectoire réelle exécutées

6.3 Dépoussiérage sur sol dur

6.3.1 Banc d’essai

La longupur et la largeur du banc d’essai doivent étre d 600 mm
comme spécifié a la Figure 6.

La surfage poussiéreuse doit étre de 700 mm e la téte
de nettoyage.

NOTE La|réduction de 20 mm au niveau de ter que la
poussiére e se disperse au-dela de la largeur a emité de la

surface pdqussiéreuse est destiné a permettrefau robot d’ 3 rer dans la
surface poussiéreuse.

Le sol d’¢ssai doit étre co seur doit
étre au moins égale a mm\
Deceleration s-t rough Acceleration
afea ongtant speed area area
A
4 \ Dust area
r — \ -
SN\ D 2 \, o |2
\ ' / x
End of Beginning of Start
constant speed constant speed position
IEC
Légende
Anglais Frangais
Deceleration area Zone de décélération
Pass-through area Zone de sas
Constant speed area Zone de vitesse constante
Acceleration area Zone d’accélération
Dust area Surface poussiéreuse
End of constant speed Fin de la zone de vitesse constante
Beginning of constant speed Début de la zone de vitesse constante
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Anglais Francgais

Start position Emplacement de démarrage

RUT Robot en essai

Figure 5 — Description de I'action en mode d'essai

Dimensions en millimétres

2 000
700 200 | /N
N
o <\
, ; . Dust Area
o ’ = 3 Q =
S o2 o 0 \2
Q \ e PR x
Deceleration |\, Pass- through Acuhleratign
area area 7 area,
Untreated Iamlnated pine tree plate ‘ St.aft
positipn
or equivalent

; g\w

Angl}zis\ \ Francgais

Decgleration area \ \( ‘éor‘eﬁé décélération
Pass$-through area (\ \Z_o{{e de sas

Dus{ area > > Surface poussiéreuse

Accgleration M \ \ Zone d’accélération

Star}| position /\\ \/\ Emplacement de démarrage
Untreated Iam&\at&*p\(@ tr%xpl\étwr/équivalent Bois de pin stratifié non traité ou équivalent

RUT ( \ S Robot en essai

w N\ \\ \ P Profondeur

igu — Dépoussiérage en trajectoire rectiligne dans
une configuration de banc d'essai sur sol dur

/—\,

AN

6.3.2 Preparationmdetessai

6.3.2.1 Préconditionnement du sol d’essai

Voir 5.2.2.1.

6.3.2.2 Prétraitement du robot de nettoyage
Voir 5.2.2.2.

La différence est que les filtres remplagables et les collecteurs de poussiére (par exemple
tampon a poussiére) ne doivent pas étre remplacés au cours d'une méme séquence de
nettoyage.
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6.3.2.3 Systéme de suivi visuel
Au cours de I'essai, le banc d’essai doit étre surveillé a I'aide d’'un systéme de suivi visuel

(VTS). Un VTS adapté doit étre installé et la fonctionnalité du VTS doit étre vérifiée pour
satisfaire aux spécifications de 4.9.

6.3.2.4 Vitesse pour la session d’essai sur sol dur

Les sessions d'essai doivent étre effectuées a la vitesse Savg_hard.

Avant d'effectuer I'essai, on doit vérifier que la vitesse réelle du robot dans le mode d'essai
est égale a £ 10 % de 55,4 parg Selon I'Article 8.

6.3.2.5 Répartition de la poussiére d’essai

La poussiére d'essai de Type 1 selon 7.2.2.1 de I'lEC 60312-1:2@
une couVerture moyenne de 50 g par métre carré aussi unif 2
surface d’'essai.

S pe avec
Nte sur la

NOTE 1 Hour une répartition uniforme de la poussiére d’essai, un distributeu i€ que décrit
dans la Figure 2 peut étre utilisé.

NOTE 2 Hour garantir la répartition de la poussiére d'essai e
utiliser un ¢adre de la taille de la surface poussiéreuse.

e, on peut

6.3.3 Méthode d’essai

Une fois doit étre
pesé comme spécifié en 4.8 (My).

Si le rob¢t est équipé d' g 2 i ot avant
le positionnement du robot

NOTE L'essai en tir rectiligne est steiste

Le robot de nettoyage “dujt & is gous tension et placé en mode d’essai suivant la
méthode ).

Le robot i placé sur I'emplacement de démarrage spécifié a la|Figure 6,
le centrg ttoyage étant aligné sur la ligne centrale de la| surface

poussiéf

Il est important de wgarantir I'alignement cohérent et correct du robot avec la| surface
poussiéreuse sur~de banc d'essai. Pendant le processus d'installation un |dispositif
d'alignenmtept—eomme—ur—pointetr—aser—pett—etre—utiisé—pour—valder—exaetitude de

l'alignement.

Le robot de nettoyage doit effectuer une seule session en suivant la méthode indiquée par
le constructeur (voir 6.2.2) a la vitesse 55,4 parg- L@ session doit étre surveillée et enregistrée
par le systéme de suivi visuel VTS. B

La zone d'accélération doit étre utilisée pour que le robot augmente sa vitesse jusqu'a la
vitesse constante, s,yg hard.

Le robot doit maintenir sa vitesse constante Savg_hard entre le moment ol l'avant du robot
pénétre dans la zone de vitesse constante, jusqu'a ce que l'arriére du robot quitte la zone de
vitesse constante (voir la Figure 5 et la Figure 6). La zone de décélération doit étre utilisée
pour que le robot réduise sa vitesse jusqu'a l'arrét.
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Afin de satisfaire a l'exigence de vitesse constante, le robot peut se déplacer a sa vitesse
constante s,,9 harg MéMe une fois que le robot est entierement sorti de la zone a vitesse
constante. La zone de sas est congue a cet effet.

Apres I'arrét du mouvement du robot de nettoyage, le réservoir doit étre retiré avec soin et
pesé a nouveau comme spécifié en 4.8.

Sans nettoyer le robot et le réservoir, la session suivante doit étre répétée. Apres chaque
session, le réservoir doit étre retiré avec soin et pesé a nouveau comme spécifié en 4.8.

Une seule séquence de nettoyage est constituée de N sessions (déplacement rectiligne), ou
le nombre N doit étre choisi par le responsable de la réalisation de I’essai/\

La poussliére sur le banc d'essai (méme hors de la surface poussi
nettoyée |avant la fin de la totalité de la séquence.

pas étre

Si la cou hce dans
son ense i ncée.

La séqu s. Avant
chaque

Si I'étend ; des trois
séquencpes est supérieure a 10 %, ded < : utées.
6.3.4

Sur chaque session, le syste ivi récise de

la trajectpire du robot. Un rminé, le

systéme| de suivi indique le
pourcentage de la_su b chaque
session.

Le nomb i Nt selon les besoins de la personne effectuant les
essais m i ont recommandées pour cet essai.

Le taux d gende siére peut étre calculé a I'aide de I’équation suivanté:

<

M. i—1
—L—>» C,.x
M kZ:l: ki pk

144

P =

ou
M est le poids total de salissures initialement réparties sur la surface poussiéreuse (g)
M. estle poids mesuré cumulé de salissures ramassées aprés la iéme session (g)

est le pourcentage de la surface poussiéreuse traversé par la téte de nettoyage du
robot uniquement & fois aprés la iéme session (%)

D; est le taux de ramassage cumulé de la poussiére de la surface poussiéreuse
traversée i fois (%)

NOTE 1 La surface poussiéreuse traversée i fois fait référence a la surface sur la surface poussiéreuse que la
téte de nettoyage du robot de nettoyage a traversée i fois.

A Iissue de trois séquences, les pourcentages de ramassage final pour le sol dur P; sont
calculés comme suit,
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B (pi,l +p,t pi,3)
" 3

ou bien, si cinq séquences ont été effectuées

P (pi,l TPt Pis TPt pi,S)
- 5

p;, est le taux de ramassage cumulé de la poussieére de la surface poussiéreuse
trayersée i fois calculé a partir des données de la néme séquenc

P, est|le taux de ramassage cumulé final de la surface poussiére ee\y fois (%)
ou=1,2,3,....,N

NOTE 2 A I'issue de la premiére session de I'action en mode d’essai, le
passage, f,, est calculé comme suit. C,, et C,, sont alors tous les deux nuls.

au premier

A Iissue d¢ la deuxiéme session, le pourcen
C;, reste npl.

dges, p,, est calculé gomme suit.

Finalement i de ramassage pour trois passages, p,, est calqulé comme
suit.

C33

Le poids c{ esuré apres la iéme session M, doit donc satisfaire a I'équation ci-depsous.

M, :MXZ(Ckixpk)

K=I

NOTE 3 |l existe deux méthodes d’enregistrement des valeurs de ramassage a partir de la méthode d’essai en
trajectoire rectiligne: le ramassage absolu et le ramassage relatif. Le ramassage absolu représente la poussiére
ramassée a l'issue d’'un nombre défini de passages exécutés par le robot, indiqué sans tenir compte du nombre de
passages imposé par le systéme de navigation du robot en fonctionnement réel. Par exemple, des mesures de
ramassage cumulé pour 1, 3, 5 ou 10 passages peuvent étre réalisées, méme si le systéme de navigation du robot
effectue seulement deux passages en fonctionnement réel. On peut ainsi comparer les caractéristiques d’aptitude
a la fonction du systéme d’aspiration indépendamment du systéme de navigation, et établir plus facilement, si
nécessaire, une comparaison avec les aspirateurs manceuvrés manuellement. Le ramassage relatif est le
ramassage de poussiére enregistré aprés chaque passage, jusqu’au nombre total de passages indiqué pour ce
produit d’aprés le résultat de I'essai de navigation autonome/couverture (voir I'Article 7). On s’assure ainsi que la
capacité de ramassage indiquée est liée a la stratégie de navigation du robot et est, par conséquent,
représentative du fonctionnement réel lorsque des comparatifs sont réalisés avec des produits robotiques. La limite
relative au nombre de séquences cumulées supplémentaires a mesurer est définie lorsqu’'une augmentation du
ramassage inférieure ou égale a 1 % est mesurée entre la séquence »n et la séquence n-1.
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Dimensions en millimétres
2 000
700 200
Wilton carpet =4
S - 5 S Dust area i 5
© AN </I:| \,—Z
e | y
Pile direction o (\\ Q;Qsi n
Légende /\
Anglais ( (7 Fra i
Wiltpn carpet (ap\ﬁ\lvm% /\ \
Decgleration area & Z‘on{de d&:élg‘r'a}tio)?/
Pasg-through area > \Zgne}&sas\—/
Dus{ area ( ~ é\(f}c\e poussiéreuse
Accgleration area \ \ \gone\d\’}c{élération
Pile [direction R w JSGMJ poil
Star} position I (\ \E*Kplacement de démarrage
RUT /\ S > > Robot en essai
W Width P Profondeur
A
WSsiérage en trajectoire rectiligne
fguration de banc d'essai en tapis
6.4 Dépaqu
6.4.1
Le banc |d'éssai est identique a celui défini en 6.3.1, mais le sol est recouvert d’'un tapis
d'essai quitype Wilton, conformément a I'lEC 60312-1:2010, Annexe C.1 — Tapis Wilton. La

Figure 7 présente la configuration du banc d'essai.

6.4.2 Préparation de I'essai
6.4.2.1 Prétraitement du tapis
Voir 5.3.2.1.

6.4.2.2 Conditionnement du ta
Voir 5.3.2.2.

6.4.2.3 Vérification et précond

Voir 5.3.2.3.

d’essai

pis d’essai

itionnement du tapis d'essai
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6.4.2.4 Prétraitement du robot de nettoyage

Voir 5.2.2.2.

6.4.2.5 Systéme de suivi visuel

Voir 6.3.2.3.

6.4.2.6 Vitesse pour la session d’essai sur tapis

Les sessions d'essai doivent étre effectuées a la vitesse Savg_carpet.
Avant d'e

est égalefa = 10 % de 55,4 carpet S€lON I'Article 8.

6.4.2.7 Répartition de la poussiére d’essai

La pousgiére d'essai de Type 2 selon 7.2.2.2 de I'lEC 603121 do
couvertufe moyenne de 125 g + 0,1 g par metre carré ausg
surface d’'essai.

NOTE 1 H

dans I'lEC p0312-1 peut étre utiliseé.

NOTE 2 H

utiliser un

6.4.2.8

Voir 5.3.2.6.

6.4.2.9 Enléveme

La poussfiere re

non aprées chaque.§e

selon 5.3[.2.3 avan

6.4.3

Voir 6.34

6.4.4 de la capacité de dépoussiérage
Voir 6.3.4

c d'essai

Hvec une

iple sur la

que décrit

e, on peut

ence (et
pffectués

7 Essai de navigation autonome/couverture

7.1 Généralités

L'essai de navigation autonome/couverture a pour objet de mesurer la capacité des robots
de nettoyage des sols, comme défini dans la présente norme, a couvrir I'espace accessible
au sol en fonction d’une configuration de piéce normalisée comme défini en 7.2. La mesure
de l'aptitude a la fonction pour cet essai correspond au pourcentage cumulé de lI'espace au
sol traversé par rapport au temps. Cet essai mesure également les passages multiples du

robot sur

le méme espace au sol.
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7.2 Banc d’essai

7.21 Condition d'essai

Pour cet essai,

—79 —

nécessaire de satisfaire a la condition indiquée en 4.1.

7.2.2 Configuration du sol

la température ambiante et I'humidité doivent étre indiquées.

Il n'est pas

La surface d’essai doit étre constituée d’'un espace mesurant 4 000 mm x 5 000 mm (P x L)
(tolérance £+ 50 mm) clos par quatre murs et un plafond.

Le sol d’
panneau|é

ité ou d'un

Le sol d( oit étre
tel que dlecrlt dans Ia Flgure 8 a Ia Flgure 12. Les meubles et placés
comme i i pbstacles
sur le sol[ sont spécifiées dans le Tableau 2.
millimetres
5000
2000 |
1000 ctncc 300 |
| Heatepba: boar
] ...‘......\.--‘.\....J
8
n
%600 2000 Lamp
West \) Area rug
P~ X\W (centered underneathOi* i
u ; table) T
5\4\ I " b ,’ East
T } | For wall
| IR R
[ e A A1
. A () .
3 | 8 w i
s Table | I3 D+t
< i I ISR
—T e L 1 [ sofa
3 ! | g
H o D+ 4 g
T 1700|444 | ¥
3 *‘ S
4 A  —
© § Chairs 600
Recess’ ; =1 - ,8_ =1
door ) PN ° Wooden - S
7 " Back wall -
ecker boarl transition Dresser §
l
I
2000 South  Gyrtain 500
wall
IEC
Légende
Anglais Frangais

Heater baseboard

Plinthe du radiateur

Electric cord

Fil électrique

West wall

Mur ouest

Partitioning item

Elément de cloison

Lamp

Lampe

Threshold

Seuil
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Anglais

Francais

Area rug (centered underneath table)

Tapis décoratif (centré sous la table)

East wall

Mur est

Sofa

Canapé

Metal transition

Profilé de transition en métal

Chairs

Chaises

Recess door

Embrasure de porte

Checker board

Damier

Wooden transition

Profilé de transition en bois

Dresser Commode '/\
South wall Mur sud /\\ ~
curthin Rideaux O\ \
Back wall Mur de soutien \ \

Figure 8 — Configuration du banc d'essai de

ation

i\erture

Dimengsions en

milliméetres

Area rug
(centered undereath
table)
""" O
|
|
|
o I
S I
o |
— |
|
|
N T N N T e A A A Q :
4 I
RN N
|
|
_______________ 5 L
o
=
1o
' S
.
! =
| el
! o
| a
|
_______________ Q | IEC
Légende
Anglais Francgais

Area rug (centered underneath table)

Tapis décoratif (centré sous la table)

Chair

Chaise

Pile direction

Sens du poil

Figure 9 — Détails des obstacles autour de la table
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Tableau 2 — Dimensions des meubles et obstacles

Elément

Qté Dimensions Surface/ Remarques
(mm) Couleur
Commode 1 1000 (L) Blanc Fixée au sol
500 (P) Le dessous de la commode doit étre bloqué.
300 (H) Pas de pieds.
Table 1 1000 (L) Cerisier 4 pieds de 40 mm (L) x 40 mm (P) x 300 mm (H)
naturel
600 (P) La distance entre les axes des pieds est de 1 000 mm (L) et
de 600 mm (P).
Les pieds sont fixés au sol.
Chaises 4 450 (L) Cerisier 4 pieds de 35 mm (D) x 300 mm
naturel
450 (P) La distance entre les axes d >
Les pieds sont fixés auy\
Canapé 1 2 000 (L) Blanc 4 pieds de 48 mm ( 00 mm. \/
600 (P) La distance entre feds est\de 2 000 jmm (L) et
de 600 mm (l)
Les pieds ont(ﬁx?s alnsol.
Elément dg 1 1000 (L) 18 % gris V
cloison i )
500 (P us les ¢otés@gont g
300(H)
Lampadaife |1 330 (D) mm (H) sur le bord extérieur avgc une
de 10°.
300 (#) e
iametre du pied de la lampe au centre est de 30 mm.
Fil électrique |1 oir e extrémité est fixée a la prise sur le mur nord §

au sol

une
uteur de 350 mm, l'autre extrémité est fixée du d6té de la
ase de la lampe.

Non fixé au sol.

Barre 1 15 D) S e ni Elle est de forme cylindrique et en aluminium.
cylindrique traitée ni .,
0.( Fixée au sol.
olie
</\ y P NOTE Elle représente un appui de forme cylindrique des
chaises.
N
Plinthe de \ 2 080 (L) Cerisier Fixée au mur et au sol.
radiateur naturel .
P) Fixée au sol.
300 (H)
Tapis 1 1680 (L) Ivoire Tapis décoratif de type Wilton
décoratif
1200 (P) Fixé au sol.
10 (H)
Damier 1 1 000 (L) Noir et Chaque dalle doit mesurer 100 mm (L) x 100 mm (P) x 7 mm
Bl .
1000 (P) anc ()
7 () La surface des dalles blanches doit étre polie.

La surface noire mate n'est pas polie.

Les dalles doivent étre fixées au sol, sans espace entre
elles.

Les transitions doivent étre fixées au sol.



https://iecnorm.com/api/?name=ea961adf73275f5126538c06d204738c

- 82 - IEC 62929:2014 © |IEC 2014
Elément Qté Dimensions Surface/ Remarques
(mm) Couleur
Profilé de 36 (P) Surface ni Aluminium (voir la Figure 10 et la Figure 12 pour
transition en traitée ni I'installation)
métal 2 (H) polie
Il s'agit de M-D Building Products®2 (36 in L x 2 in P,
Modéele # 43858, poli) ou similaires.
Fixé au sol.
Pour le coin ou le profilé de transition en métal rencontre le
profilé de transition en bois, les deux profilés de transition
doivent étre coupés a 45°.
Profilé de 36,5 (P) Finition bois |Bois (voir la Figure 11 et la Figure 12 pour l'installation).
transition en N\
bois T (H) Il s'agit d'un réducteur naturel Bruce®9 (Modgle #

11177810) ou similaire.

Fixé au sol. (\ x

Légende
L Largeuf
P Profongleur
H Hauteyr

D Diamefre

A

installation du profilé de transition en métal

Dimensions en |millimétres

IHC

Dimensions en |millimétres

4 | 51
‘ 36
s
[ R 107/
IEC
Figure 11 — lllustration de I’installation du profilé de transition en bois

2 Model #43858 is the trade name of a product supplied by M-D Building Products®. This information is given for
the convenience of users of this document and does not constitute an endorsement by IEC of the product
named. Equivalent products may be used if they can be shown to lead to the same results. Bruce and

Armstrong®

3 Model #11177810 is the trade name of a product supplied by Bruce and Armstrong®. This information is given
for the convenience of users of this document and does not constitute an endorsement by IEC of the product
named. Equivalent products may be used if they can be shown to lead to the same results.
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Dimensions en millimétres
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1 000
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des profilés de transition

Figure 12 -
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Dimensions en millimétres
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Wast wall Light switch | 600 1800
2500 (
; Keor
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Daor o | R 0
L 8| - 2
500 ‘é f 4 600
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op
1500
wo VTS cameras
: N
\\/ IEC
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\ . \An\glais Francais
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Curtpin \ \ Rideaux
Windlow \ Fenétre
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PICt irg. Tahlaau
North wall Mur nord
Plug socket Prise de courant
West wall Mur ouest
Light switch Commutateur d’éclairage
Door Porte
Clock Horloge
Mirror Miroir
East wall Mur est
Ceiling Plafond
Light socket Prise de courant d’éclairage
VTS cameras Caméras VTS

Figure 13 — Configuration des quatre murs et du plafond
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