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Beschreibung
Gebiet

[0001] Beispielhafte Ausflihrungsformen betreffen ein
Verfahren fiir eine Geschirrspiilmaschine und eine Vor-
richtung zur Verwendung in einer Geschirrspllmaschine,
insbesondere zur Uberwachung eines Zustands eines
von der Geschirrspllmaschine durchgefihrten Reini-
gungsprogramms.

Hintergrund

[0002] Ausdem Stand der Technik sind Verfahren zum
Betreiben oder Steuern von Haushaltsvorrichtungen, wie
beispielsweise Geschirrsplilmaschinen, bekannt. Ziel
beim Betreiben solcher Haushaltsvorrichtungen ist es
typischerweise, eine hohe Benutzerfreundlichkeit und
gleichzeitig ein moglichst gutes Ergebnis (im Falle einer
Geschirrspilmaschine insbesondere ein mdglichst ma-
kelloses Reinigungsergebnis) zu erzielen.

[0003] Es sind zumindest teilweise autark arbeitende
Dosiergerate bekannt, die beispielsweise in einem Be-
handlungsraum einer Geschirrsplilmaschine anorden-
bar sind und eine Mehrzahl voneinander unterschiedli-
cher Zubereitungen in den Spllprozess der Geschirr-
splilmaschine abgeben kdnnen.

[0004] Durch die Verwendung von derartigen autark
arbeitenden Dosiergeraten wurde insbesondere die Be-
nutzerfreundlichkeit verbessert. Derartige Dosiergerate
arbeiten typischerweise mit Temperatur- und/oder Leit-
fahigkeitssensoren in Kombination. Insbesondere Leit-
fahigkeitssensoren oder Widerstandssensoren sind da-
rauf angewiesen, dass die zu prifende Flissigkeit
zwangsweise am Sensor vorbeigefiihrt wird, damit der
entsprechende Sensor Kontakt zu der Flussigkeit haben
kann. Ferner unterliegen derartige Sensoren der standi-
gen chemischen, physikalischen und physischen Bean-
spruchung, da sie dem Reinigungsprozess ausgesetzt
sind. Insbesondere Chemikalien in der Splilflotte kénnen
die Kontakte der Sensoren verandern und beschadigen,
da die Sensoren beispielsweise mit Stoffen belegt wer-
den kdénnen, Polarisierungen, die zu verfalschten Mess-
werten fihren kdénnen, auftreten kdnnen und/oder
Schmutzablagerungen aus der Spiilflotte die Sensoren
unbrauchbar machen kénnen, insbesondere wenn die
Sensoren aus den vorgenannten Griinden in strémungs-
armen Einbausituationen innerhalb des Behandlungs-
raums der Geschirrspllmaschine untergebracht sind.
[0005] Nachteilig ist, dass beispielsweise Temperatur-
sensoren zur Steuerung eines derartigen Dosiergerates
nicht sicherstellen kdnnen, dass ein Reinigungspro-
gramm vollstandig Uberwacht wird, da beispielsweise
im Rahmen einer sogenannten Zeolithaktiven-Trock-
nung Geschirr im Klarspulgang nicht mehr erwarmt wer-
den muss. Ein Temperatursensor, der zur Identifikation
des Klarsplilgangs eingesetzt wird, kann den Trock-
nungsvorgang bei vorstehendem Beispiel also nicht
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mehr erkennen.

[0006] So kann es zu nicht-optimalen Steuerungen
und/oder Regelungen des Dosiergerates kommen. Fer-
ner endet regelmagig ein Reinigungsprogramm nach der
Klarspllphase, so dass auch das Ende eines Reini-
gungsprogramms nicht zuverlassig erkannt werden
kann. Ferner ist beispielsweise in der Trocknungsphase
keine Wasserumwalzung mehr innerhalb des Behand-
lungsraums der Geschirrspilmaschine gegeben, so
dass auch ein Leitfahigkeitssensor keine entsprechen-
den Ergebnisse liefern kann.

[0007] Dokumente DE102016225812 A1,
DE102008036586 A1 und US2016/143505 A1 liefern
Beispiele fur Dosiergerate, die auf Sensorinformationen
basieren, um zu bestimmen, wann Reinigungsmittel ab-
gegeben werden sollen.

[0008] Es ware wlnschenswert, wenn ein autarkes,
automatisches Dosiergerat dem Verbraucher mitteilt,
welcher Zustand bzw. welche Programmsituation eines
Reinigungsprogramms vorliegt, insbesondere ob ein
Reinigungsprogramm beendet ist.

Aligemeine Beschreibung einiger beispielhafter
Ausfiihrungsformen der Erfindung

[0009] Vordiesem Hintergrund stellt sich der Erfindung
die Aufgabe, einen Zustand eines Reinigungspro-
gramms einer Geschirrspilmaschine eindeutig bestim-
men zu kénnen.

[0010] Die Erfindung betrifft ein Verfahren nach dem
Gegenstand des unabhangigen Anspruchs 1. Weitere
Ausgestaltungen bzw. Ausfiihrungsformen sind in den
abhangigen Anspriichen beschrieben.

[0011] Gemal einem ersten beispielhaften Aspekt der
Erfindung wird ein Verfahren offenbart, das folgendes
umfasst:

- Erfassen von zumindest einer Beschleunigungsin-
formation indikativ fir einen Verlauf von gemesse-
nen Beschleunigungswerten, wobei die zumindest
eine Beschleunigungsinformation seitens zumin-
dest eines Beschleunigungssensors in einem Be-
handlungsraum einer Geschirrspulmaschine erfasst
wird;

- Bestimmen einer Zustandsinformation indikativ fur
einen Prozessschritt innerhalb eines von einer Ge-
schirrsplilmaschine durchgefiihrten Reinigungspro-
gramms, wobei die Zustandsinformation basierend
auf der zumindest einen Beschleunigungsinforma-
tion bestimmt wird; und

- Ausgeben bzw. Veranlassen des Ausgebens der
bestimmten Zustandsinformation.

[0012] GemaR einem zweiten Aspekt der Erfindung
wird eine Vorrichtung beschrieben, welche dazu einge-
richtet ist, ein Verfahren nach dem ersten Aspekt zu
steuern. Zusatzlich kann die Vorrichtung gemafl dem
zweiten Aspekt ferner einen oder mehrere Sensoren
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und/oder eine oder mehrere Kommunikationsschnittstel-
len umfassen.

[0013] Unter einer Kommunikationsschnittstelle soll
beispielsweise eine drahtlose Kommunikationsschnitt-
stelle und/oder eine drahtgebundene Kommunikations-
schnittstelle verstanden werden.

[0014] Eine drahtlose Kommunikationsschnittstelle ist
beispielsweise eine Kommunikationsschnittstelle ge-
maf einer drahtlosen Kommunikationstechnik. Ein Bei-
spiel fiir eine drahtlose Kommunikationstechnik ist eine
lokale Funknetztechnik wie Radio Frequency Identifica-
tion (RFID) und/oder Near Field Communication (NFC)
und/oder Bluetooth (z.B. Bluetooth Version 2.1 und/oder
4.0) und/oder Wireless Local Area Network (WLAN).
RFID und NFC sind beispielsweise gemafl den ISO-
Standards 18000, 11784/11785 und dem ISO/IEC-Stan-
dard 14443-A und 15693 spezifiziert. WLAN ist zum
Beispiel in den Standards der IEEE-802.11-Familie spe-
zifiziert. Ein weiteres Beispiel fur eine drahtlose Kommu-
nikationstechnik ist eine Uberértliche Funknetztechnik
wie beispielsweise eine Mobilfunktechnik, zum Beispiel
Global System for Mobile Communications (GSM) un-
d/oder Universal Mobile Telecommunications System
(UMTS) und/oder Long Term Evolution (LTE). Die
GSM-, UMTS- und LTE-Spezifikationen werden von
dem 3rd Generation Partnership Project (3GPP) gepflegt
und entwickelt.

[0015] Eine drahtgebundene Kommunikationsschnitt-
stelle ist beispielsweise eine Kommunikationsschnittstel-
le gemal einer drahtgebundenen Kommunikationstech-
nik. Beispiele fir eine drahtgebundene Kommunikations-
technik sind ein Local Area Network (LAN) und/oder ein
BusSystem, zum Beispiel ein Controller-Area-Network-
Bus (CAN-Bus) und/oder ein universeller serieller Bus
(USB). CAN-Bus ist beispielsweise gemall dem ISO-
Standard ISO 11898 spezifiziert. LAN ist zum Beispiel
in den Standards der IEEE-802.3-Familie spezifiziert. Es
versteht sich, dass das Ausgabemodul und/oder das
Sensormodul auch andere nicht aufgefihrte Mittel um-
fassen kénnen.

[0016] GemaR dem zweiten Aspekt der Erfindung wird
auch ein Computerprogramm beschrieben, das Pro-
grammanweisungen umfasst, die einen Prozessor zur
Ausflihrung und/oder Steuerung eines Verfahrens ge-
maR dem ersten Aspekt veranlassen, wenn das Compu-
terprogramm auf dem Prozessor lauft. Ein beispielhaftes
Programm gemaR der Erfindung kann in oder auf einem
computerlesbaren Speichermedium gespeichert sein,
welches eines oder mehrere Programme enthalt.
[0017] GemaR dem zweiten Aspekt der Erfindung wird
auch ein computerlesbares Speichermedium beschrie-
ben, welches ein Computerprogramm gemaf dem zwei-
ten Aspekt enthalt. Ein computerlesbares Speicherme-
dium kann z.B. als magnetisches, elektrisches, elektro-
magnetisches, optisches und/oder andersartiges Spei-
chermedium ausgebildet sein. Ein solches computerles-
bares Speichermedium ist vorzugsweise gegenstandlich
(also "beriihrbar"), zum Beispiel ist es als Datentrager-
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vorrichtung ausgebildet. Eine solche Datentragervorrich-
tung ist beispielsweise tragbar oder in einer Vorrichtung
fest installiert. Beispiele fiir eine solche Datentragervor-
richtung sind flichtige oder nicht-flichtige Speicher mit
wabhlfreiem-Zugriff (RAM) wie z.B. NOR-Flash-Speicher
oder mit sequentiellen-Zugriff wie NAND-Flash-Speicher
und/oder Speicher mit Nur-Lese-Zugriff (ROM) oder
Schreib-Lese-Zugriff. Computerlesbar soll zum Beispiel
so verstanden werden, dass das Speichermedium von
einem Computer bzw. einer Datenverarbeitungsanlage
(aus)gelesen und/oder beschrieben werden kann, bei-
spielsweise von einem Prozessor.

[0018] Im Folgenden werden beispielhafte Merkmale
und beispielhafte Ausgestaltungen nach allen Aspekten
detaillierter beschrieben:

Der Verlauf der gemessenen Beschleunigungswerten
wird beispielsweise von einer Vielzahl von gemessenen
Beschleunigungswerten, die Uber eine vorbestimmte
Zeitspanne erfasst wurden, reprasentiert, wobei z. B.
die jeweiligen absoluten gemessenen Beschleunigungs-
werte zur Reprasentation des Verlaufs Uber eine Zeit-
achse abgebildet werden.

[0019] Die Geschirrspllmaschine verwendet in der
Regel ein Reinigungsmittel (z. B. sogenannte Spilma-
schinentabs und/oder Klarspller) zur Reinigung von in
den Behandlungsraum eingebrachten Gegenstanden,
wie z. B. Besteck, Geschirr, Pfannen oder Topfe, um
nur einige nicht-limitierende Beispiele zu nennen.
[0020] GemaR einer Ausgestaltung des Verfahrens
nach dem ersten Aspekt umfasst oder ist eine das Ver-
fahren durchfihrende Vorrichtung die Geschirrspllma-
schine und/oder eine hiervon separate Vorrichtung, ins-
besondere eine mobile Vorrichtung, welche vorzugswei-
se in den Behandlungsraum der Geschirrspilmaschine
eingebracht werden kann.

[0021] Beispielsweise ist oder umfasst die das Ver-
fahren durchfiihrende Vorrichtung die Geschirrspiilma-
schine. Ist die Geschirrspiilmaschine selbst hierzu aus-
gebildet, kann das Verfahren mit einer geringen Anzahl
von Vorrichtungen und insbesondere ohne eine zusatz-
liche separate Vorrichtung des Benutzers durchgefiihrt
werden.

[0022] Alternativ ist jedoch eine zu der Geschirrspiil-
maschine zusatzliche und separate Vorrichtung vorge-
sehen. Dies hat den Vorteil, dass das Verfahren in der
Regel auch unabhangig von Typ und Eigenschaften der
Geschirrspulmaschine durchgefihrt werden kann, was
sonst moglicherweise nicht oder nicht in dem MaRe
mdglich ware. Die separate Vorrichtung ist beispielswei-
se eine mobile (tragbare) Vorrichtung. Beispielsweise ist
die separate Vorrichtung ein Mobilgerat, welches optio-
nal mit der Geschirrspilmaschine in kommunikations-
technischer Verbindung stehen kann (beispielsweise
Uber ein kabelloses Netzwerk).

[0023] Die separate Vorrichtung kann jedoch auch
eine mobile Vorrichtung sein, welche insbesondere (im
Betrieb) in die Geschirrspllmaschine eingebracht wer-
denkann, alsoim Beispiel einer Geschirrspilmaschinein
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den Innenraum bzw. Behandlungsraum eingebracht
werden kann. Eine solche separate Vorrichtung ist eine
Dosiervorrichtung - auch als Dosiergerat bezeichnet -,
welche dazu ausgebildet ist, eine Substanz (insbeson-
dere ein Reinigungsmittel) an die Geschirrspilmaschine
bzw. in den Behandlungsraum der Geschirrspilmaschi-
ne abzugeben. Eine derartige separate Vorrichtung kann
in kommunikationstechnischer Verbindung mit der Ge-
schirrsplilmaschine, einem Mobilgerat und/oder einem
entfernten Server stehen (beispielsweise um die erfass-
ten Informationen (z. B. Beschleunigungsinformation
und Sensorinformation) auszutauschen). Ein derartiges
Dosiergerat umfasst beispielsweise den zumindest ei-
nen Beschleunigungssensor. Ferner umfasst ein derarti-
ges Dosiergerat beispielsweise zumindest einen weite-
ren Sensor, der konfiguriert ist zum Erfassen der zumin-
dest einen Sensorinformation.

[0024] Ein die Vorrichtung umgebendes Gehause ist
beispielsweise dafiir eingerichtet, in dem Behandlungs-
raum der Geschirrsplilmaschine positioniert zu werden
und weist insbesondere eine entsprechende GréRe auf,
welche erlaubt, das Gehause bzw. die Vorrichtung zu-
mindest teilweise aus dem Behandlungsraum zu entfer-
nen. Insbesondere ist das Gehause bzw. die Vorrichtung
lose und/oder ohne Verbindungsmittel in dem Behand-
lungsraum positionierbar. Beispielsweise ist das Gehau-
se bzw. die Vorrichtung bei der Geschirrspiilmaschine
gemeinsam mit den zu reinigenden Gegenstanden in
den Behandlungsraum einzubringen und/oder zu ent-
nehmen. Das Gehause der Vorrichtung umschlief3t ins-
besondere einzelne oder alle Mittel der Vorrichtung teil-
weise oder vollstandig. Insbesondere ist das Gehause
wasserdicht ausgestaltet, so dass einzelne oder alle
Mittel der Vorrichtung nicht mit Wasser in Kontakt treten,
wenn die Vorrichtung in einem Behandlungsraum, bei-
spielsweise dem Behandlungsraum einer Geschirrspul-
maschine und insbesondere wahrend einer Behandlung
positioniert wird.

[0025] Die Vorrichtung bzw. das Gehause gemal dem
zweiten Aspekt ist insbesondere eine mobile und/oder
tragbare Vorrichtung und/oder eine von einer Geschirr-
spulmaschine verschiedene Vorrichtung. Unter einer
mobilen und/oder tragbaren Vorrichtung soll beispiels-
weise eine Vorrichtung verstanden werden, deren duf3e-
re Abmessungen kleiner als 30 cm x 30 cm x 30 cm,
vorzugsweise kleiner als 15 cm x 15 cm x 15 cm sind.
Eine von einer Geschirrspllmaschine verschiedene Vor-
richtung ist beispielsweise eine Vorrichtung, die keine
funktionale Verbindung mit der Geschirrspilmaschine
hat und/oder kein dauerhaft mit der Geschirrspilmaschi-
ne verbundenes Teil darstellt. Zum Beispiel soll unter
einer mobilen und/oder tragbaren sowie von der Ge-
schirrspilmaschine verschiedenen Vorrichtung eine fur
die Dauer eines Behandlungsvorgangs (z. B. Reini-
gungsprogramm) in den Behandlungsraum der Ge-
schirrspilmaschine durch einen Benutzer eingebrachte
(z.B. eingelegte) Vorrichtung verstanden werden. Ein
Beispiel fir eine solche mobile und/oder tragbare sowie
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von einer Geschirrspilmaschine verschiedene Vorrich-
tung ist das Dosiergerat, das vor dem Start des Reini-
gungsprogramms in den Behandlungsraum der Ge-
schirrspllmaschine gelegt bzw. eingebracht wird.
[0026] Das Gehause kann mindestens ein Ausgabe-
modul aufweisen, welches dafiir eingerichtet ist, mindes-
tens eine Zubereitung in den Behandlungsraum der Ge-
schirrspllmaschine abzugeben und/oder eine Ausgabe
auszuldsen. Unter dem Ausgeben einer Zubereitung,
beispielsweise umfassend Reinigungsmittel, soll bei-
spielsweise verstanden werden, dass die Zubereitung
an die Umgebung des Dosiergerats und/oder eines Vor-
ratsbehalters, z. B. umfasst von dem Dosiergerat, fur die
Zubereitung abgegeben wird. Das Ausgeben erfolgt bei-
spielsweise durch ein entsprechendes Ausgabemodul.
Alternativ oder zuséatzlich kann das Ausgeben durch das
Ausgabemodul bewirkt werden, z.B. bewirkt das Aus-
gabemodul, dass die Zubereitung durch den Vorratsbe-
héalter ausgegeben wird. Beispielsweise wird die Zube-
reitung durch eine Ausgabedffnung des Ausgabemoduls
und/oder des Vorratsbehalters an die Umgebung des
Ausgabemoduls, Dosiergerates und/oder des Vorrats-
behalters abgegeben.

[0027] Das Gehause weist beispielsweise ferner min-
destens ein Sensormodul auf, welches dafiir eingerichtet
ist, die zumindest eine Beschleunigungsinformation und
optional die zumindest eine Sensorinformation zu erfas-
sen. Bei einer solchen Sensorinformation kann es sich
beispielsweise um mindestens einen Parameter einer
Leitfahigkeit (beispielsweise einer im Behandlungsraum
befindlichen Substanz wie Wasser und/oder einer Reini-
gungslosung bzw. Flotte) und/oder der Temperatur, bei-
spielsweise der Temperaturim Behandlungsraum und/o-
der der Temperatur einer im Behandlungsraum befind-
lichen Substanz wie Wasser, und/oder der Helligkeit (z.
B. ob Licht in den Behandlungsraum der Geschirrspiil-
maschine eintritt oder nicht), und/oder der Zeit (z. B. Die
verstrichene Zeit ab einem bestimmten Ereignis des
Reinigungsprogramms (z. B. Start, Wasserwechsel,
Trocknungsvorgang, um nur einige nicht-limitierende
Beispiele zu nennen) handeln. Entsprechend kann das
Sensormodul einen oder mehrere Sensoren umfassen,
welche fiir die Erfassung zumindest einer Sensorinfor-
mation eingerichtet sind, beispielsweise einen Leitfahig-
keitssensor und/oder einen Temperatursensor (bei-
spielsweise ein Thermoelement) und/oder einen Timer.
[0028] Unter einem Beschleunigungssensor (auch als
Accelerometer bezeichnet) wird ein Sensor verstanden,
der eine bzw. seine Beschleunigung misst. Dies erfolgt
beispielsweise, indem die auf eine Masse des Beschleu-
nigungssensor wirkende Tragheitskraft bestimmt wird.
Somit kann z. B. bestimmt werden, ob eine Geschwin-
digkeitszunahme oder -abnahme stattfindet. Der Be-
schleunigungssensor kann beispielsweise ferner von
dem vorstehend angefiihrten Sensormodul umfasst
sein.

[0029] EinBeschleunigungssensor kann beispielswei-
se einen Bewegungssensor darstellen. Ein derartiger
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Bewegungssensor kann beispielsweise eine Lageande-
rung erfassen. Beispielsweise kann eine Bewegung mit-
tels eines Beschleunigungssensors derart erfasst wer-
den, dass z. B. Bewegungen als Integration tiber erfasste
Informationen (z. B. Messwerte, z. B. die zumindest eine
Beschleunigungsinformation) eines Beschleunigungs-
sensors errechnet werden. Beispielsweise kann derart
eine Positionsbestimmung und/oder Orientierungsbe-
stimmung der Vorrichtung (z. B. das Dosiergerat), z. B.
in dem Behandlungsraum von der Geschirrspuilmaschi-
ne durchgefliihrt werden.

[0030] Die von dem Beschleunigungssensor erfasste
Beschleunigungsinformation reprasentiert beispielswei-
se eine Beschleunigung und/oder Bewegung der Vor-
richtung nach dem zweiten Aspekt, die den zumindest
einen Beschleunigungssensor umfasst. Ferner kann ba-
sierend auf der von dem Beschleunigungssensor erfass-
ten Beschleunigungsinformation beispielsweise eine be-
stimmte Position und/oder Orientierung des zumindest
einen Beschleunigungssensors innerhalb der Geschirr-
spulmaschine ermittelt werden.

[0031] Der zumindest eine Beschleunigungssensor
erfasst die den Verlauf reprasentierenden Messwerte
beispielsweise mit einer vordefinierten Abtastrate bzw.
-frequenz, z. B. von 0,001 Hz bis 1 GHz, bevorzugt von
0,1 bis 25 MHz.

[0032] Zum Betrieb des zumindest einen Beschleuni-
gungssensors wird mit einer Energiequelle eine Versor-
gungsspannung von etwa 1V bis 6 V, bevorzugt von etwa
2,5V bis 4,0V, je nach Art des verwendeten Beschleuni-
gungssensors bendtigt. Der Beschleunigungssensor ist
insbesondere mit einer Versorgungsspannung von 1,9V
bis 3,6 V betreibbar, so dass ein autarker Einsatz, z. B. mit
einer Batterie als Energiequelle, ermoglicht wird.
[0033] Besonders eignet sich ein Beschleunigungs-
sensor, der ferner eine hohe Temperaturtoleranz auf-
weist. Hierrunter wird insbesondere eine fehlerfreie
Funktion des Beschleunigungssensors bei hohen Um-
gebungstemperaturen (z. B. gréer 60°C - 65°C, 70°C -
75°C, 80°C - 85°C, 90°C - 95°C, oder dartiber) verstan-
den.

[0034] Ferner weist ein derartiger Beschleunigungs-
sensor beispielsweise eine Empfindlichkeit (Auflésung)
auf, die z. B. in dem Bereich von erfassbaren Beschleu-
nigungenvon £8g, £7g, £6g, £5g, *4g, £3g, £2g,
+1 g oder darunter liegt. Erfindungsgemaf eignen sich
insbesondere Beschleunigungssensoren mit einem er-
fassbaren Bereich von *+2, +1 g oder darunter, insbe-
sondere aufgrund der mitunter kleinen Auslenkungen
bzw. Beschleunigungen, die im Rahmen der Ausfiihrung
des Verfahrens nach dem ersten Aspekt der Erfindung
mittels des Beschleunigungssensors erfasst werden.
[0035] Der zumindest eine Beschleunigungssensor
weist beispielsweise eine Auflésung (auch als Empfind-
lichkeit bezeichnet) pro LSB (Least Significant Bit) von
etwa 0,001 bis etwa 1,0 milli g (gravities) pro LSB, be-
vorzugt von etwa 0,05 bis etwa 0,25 milli g pro LSB auf.
[0036] Die Auflosung von milli g pro LSB reprasentiert
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einen Faktor (Empfindlichkeit), mit dem unbearbeitete
Messwerte, die von dem zumindest einen Beschleuni-
gungssensor erfasst werden, multipliziert werden, um die
Aufldésung, die der zumindest eine Beschleunigungssen-
sor bereit stellt, als Messwert représentieren zu kdnnen.
Derart kann beispielsweise mit dem zumindest einen
Beschleunigungssensor eine Beschleunigungsinforma-
tion ermittelt werden, die eine Beschleunigung von 0 g bis
1000 g, bevorzugt von 0,0001 g bis 16 g reprasentiert.

[0037] Beispielsweise kann eine Empfindlichkeit (Auf-
I6sung) des Beschleunigungssensors mittels eines Ana-
log-Digital (A/D) Wandlers, z. B. mit einer Auflésung von
16, 20, oder 24 Bit, von etwa 0,06 milli g erreicht werden.
[0038] Der zumindest eine Beschleunigungssensor
weist beispielsweise eine Empfindlichkeit von etwa
0,001 milli g pro LSB (Least Significant Bit) bis etwa
1,0 milli g pro LSB, bevorzugt von etwa 0,05 milli g pro
LSB bis 0,25 milli g pro LSB auf.

[0039] Der Beschleunigungssensor ist beispielsweise
ein MEMS (MicroElectroMechanical Systems) Multi-
Achsen Beschleunigungssensor. Typischerweise misst
ein derartiger MEMS Sensor eine Veranderung einer
Kapazitat bei Anderung eines Beschleunigungswertes.
[0040] Das Bestimmen der Zustandsinformation indi-
kativ fur einen Prozessschritt innerhalb eines von Ge-
schirrsplilmaschine durchgefiihrten Reinigungspro-
gramms basiert zumindest teilweise auf der zumindest
einen Beschleunigungsinformation.

[0041] Das Bestimmen der Zustandsinformation zu-
mindest teilweise basierend auf der zumindest einen
Beschleunigungsinformation ermdglicht eine eineindeu-
tige Bestimmung desjenigen Prozessschrittes, der bei-
spielsweise momentan im Rahmen eines Reinigungs-
programms von der Geschirrspilmaschine durchgefiihrt
wird. Weitere Details zu den einzelnen bestimmbaren
Prozessschritten eines Reinigungsprogramms und de-
ren genaue Bestimmung zumindest teilweise basierend
auf der zumindest einen Beschleunigungsinformation
sind im Nachfolgenden der Beschreibung naher erldu-
tert.

[0042] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die Orientierung und/oder die
Positionierung des Beschleunigungssensors innerhalb
des Behandlungsraums der Geschirrspiilmaschine vor-
definiert sind.

[0043] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die Beschleunigungsinforma-
tion in Bezug auf die vordefinierte Orientierung und/oder
Positionierung des zumindest einen Beschleunigungs-
sensors in dem Behandlungsraum der Geschirrspiilma-
schine erfasst wird.

[0044] Dies ist beispielsweise der Fall, wenn der Be-
schleunigungssensor Uber die Dauer der Ausfihrung
des Verfahrens nach dem ersten Aspekt der Erfindung
seine Orientierung und/oder Positionierung in Bezug auf
den Behandlungsraum der Geschirrspiilmaschine nicht
andert. Beispielsweise kann die Vorrichtung ferner Mittel
umfassen, um die Orientierung und/oder Positionierung
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in Bezug auf den Behandlungsraum der Geschirrsplil-
maschine bestimmen zu kdnnen. Alternativ kann bei-
spielsweise die Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt,
die zur Ausfiihrung des Verfahren nach dem ersten As-
pekt eingerichtet ist, Anweisungen (z. B. Markierungen
oder dergleichen, um nur ein nicht-limitierendes Beispiel
zu nennen) umfassen, so dass beispielsweise ein Be-
nutzer die Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der
Erfindung derart in den Behandlungsraum der Geschirr-
spulmaschine einbringen kann, dass die Orientierung
und/oder Positionierung des zumindest einen Beschleu-
nigungssensor in Bezug auf den Behandlungsraum der
Geschirrspilmaschine vordefiniert ist.

[0045] Fir den Fall, dass der Beschleunigungssensor
in seiner Orientierung und/oder Positionierung innerhalb
des Behandlungsraums der Geschirrspiilmaschine nicht
vordefiniertist, kann beispielsweise dessen Orientierung
und/oder Positionierung zumindest teilweise basierend
auf der erfassten zumindest einen Beschleunigungsin-
formation bestimmt (z. B. geschatzt) werden. Das Ver-
fahren nach dem ersten Aspekt ist also beispielsweise
unabhangig von der Orientierung und/oder Positionie-
rung innerhalb des Behandlungsraums der Geschirr-
spllmaschine des zumindest einen Beschleunigungs-
sensors durchfihrbar. Fir den Fall, dass der Beschleu-
nigungssensor in seiner Orientierung und/oder Positio-
nierung innerhalb des Behandlungsraums der Geschirr-
spulmaschine nicht vordefiniert ist, kann beispielsweise
dem Nutzer eine Empfehlung fir eine beispielhafte, ins-
besondere vorteilhafte Orientierung und/oder Positionie-
rung des zumindest einen Beschleunigungssensors in-
nerhalb des Behandlungsraums der Geschirrsplima-
schine gegeben werden.

[0046] Ineiner Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung ist ferner umfasst:

- Erfassen von zumindest einen Sensorinformation
indikativ fir einen Verlauf einer Temperatur und/oder
einer Zeit,

wobei die Zustandsinformation ferner basierend auf der
zumindest einen Sensorinformation bestimmt wird.
[0047] Das Bestimmen der Zustandsinformation indi-
kativ fur einen Prozessschritt innerhalb eines von Ge-
schirrspilmaschine durchgefiihrten  Reinigungspro-
gramms basiert zumindest teilweise auf der zumindest
einen Beschleunigungsinformation und der zumindest
einen Sensorinformation.

[0048] Entsprechend werden sowohl die Beschleuni-
gungsinformation als auch die Sensorinformation indika-
tiv beispielsweise fur eine Temperatur und/oder Zeit zum
Bestimmen der Zustandsinformation bertcksichtigt.
[0049] Das Bestimmen der Zustandsinformation zu-
mindest teilweise basierend auf der zumindest einen
Beschleunigungsinformation und der zumindest einen
Sensorinformation ermdglicht eine eineindeutige Be-
stimmung desjenigen Prozessschrittes, der beispiels-
weise momentan im Rahmen eines Reinigungspro-
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gramms von der Geschirrspilmaschine durchgefiihrt
wird.

[0050] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass zumindest eine Sensorinforma-
tion seitens eines Temperatursensors und/oder eines
Timers erfasst wird.

[0051] Die zumindest eine Sensorinformation repra-
sentiert beispielsweise eine Temperatur, eine Zeit, eine
Helligkeit bzw. Lichtintensitat, oder eine Kombination
hiervon. Zum Erfassen der zumindest eine Sensorinfor-
mation indikativ fiir eine Temperatur kann beispielsweise
zumindest ein Temperatursensor verwendet werden.
Zum Erfassen der zumindest eine Sensorinformation
indikativ fir eine Zeit kann beispielsweise zumindest
ein Timer verwendet werden. Zum Erfassen einer Sen-
sorinformation indikativ fiir eine Helligkeit kann beispiels-
weise zumindest ein Helligkeitssensor bzw. Lichtintensi-
tatssensor verwendet werden. Einer oder mehrere (z. B.
alle) dieser vorstehend genannten Sensoren (z. B. der
Temperatursensor und/oder der Timer) kdnnen bei-
spielsweise von der Vorrichtung nach dem zweiten As-
pekt der Erfindung umfasst sein, oder alternativ oder
zusatzlich mit dieser operativ (z. B. elektrisch) verbindbar
sein.

[0052] Es erfolgt ein Ausgeben bzw. Veranlassen des
Ausgebens der bestimmten Zustandsinformation. Dies
kann beispielsweise einmal durchgefuhrt werden. Alter-
nativ kann z. B. bei einem fortwahrende Erfassen von der
zumindest einer Beschleunigungsinformation und/oder
einem fortwahrenden Erfassen von der zumindest einen
Sensorinformation und dem darauf folgenden Bestim-
men der Zustandsinformation (zumindest basierend auf
demijenigen Teil der Beschleunigungsinformation und/o-
der der Sensorinformation, der hinzu gekommen ist (also
neu erfasst wurde) und fir den entsprechend noch keine
Zustandsinformation bestimmt wurde) das Ausgeben
bzw. das Veranlassen des Ausgebens der Zustandsin-
formation mehrmals durchgefiihrt werden. Die Ausgabe
kann beispielsweise an die Geschirrspilmaschine erfol-
gen fir den Fall, dass das Verfahren nach dem ersten
Aspekt der Erfindung von einer von der Geschirrspil-
maschine separaten Vorrichtung (eine Vorrichtung nach
dem zweiten Aspekt der Erfindung, z. B. das Dosiergerat)
durchgeflihrt wird. Alternativ oder zusatzlich kann die
Ausgabe bzw. das Veranlassen der Ausgabe beispiels-
weise an eine Vorrichtung erfolgen, die von der Geschirr-
spulmaschine oder von der separaten Vorrichtung ver-
schieden ist, z. B. an einen Server. Der Server kann
beispielsweise sogenannte Cloud-Dienste bereitstellen,
beispielsweise kann ein derartiger Server eine Steuer-
information fiir die Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt
der Erfindung bestimmen, um nur ein nicht-limitierendes
Beispiel zu nennen.

[0053] Ineiner Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung umfasst das Verfahren ferner:

- Bestimmen einer Steuerinformation zumindest teil-
weise basierend auf der Zustandsinformation, wobei
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die Steuerinformation ein Dosiergerat dazu veran-
lasst, eine gemal der Steuerinformation definierte
Dosierung von Reinigungs- und/oder Pflegemittel
durchzufiihren.

[0054] Das Dosiergerat ist beispielsweise die Vorrich-
tung nach dem zweiten Aspekt der Erfindung.

[0055] Basierend auf der Steuerinformation erfolgt ei-
ne Steuerung und/oder Regelung des Dosiergerates.
Das Dosiergerat kann beispielsweise ein autarkes oder
eingebautes Dosiergerat sein. Das Dosiergerat kann
ferner beispielsweise ein Teil der Vorrichtung nach
dem zweiten Aspekt der Erfindung sein, oder von der
Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der Erfindung
umfasst sein. In diesem Fall bilden die Vorrichtung nach
dem zweiten Aspekt der Erfindung und das Dosiergerat
eine einzelne Entitat aus. Das Dosiergerat ist alternativ
eine von der Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der
Erfindung separate Vorrichtung, z. B. das mobile Gerat,
das vorstehend beschrieben wurde. Das Dosiergerat
kann beispielsweise das Verfahren nach dem ersten
Aspekt der Erfindung zumindest teilweise automatisch
ausfilhren und/oder steuern, z. B. automatisch nach
einer vorherigen Eingabe eines Benutzers zum Einschal-
ten des Dosiergerates.

[0056] Die Steuerinformation kann ferner ein Betrei-
ben oder Steuern eines Betreibens der Geschirrsplil-
maschine zumindest unter Berlcksichtigung der be-
stimmten Zustandsinformation veranlassen bzw. bewir-
ken. Ein derartiges Betreiben oder Steuern kann bei-
spielsweise darin bestehen, dass ein Reinigungspro-
gramm der Geschirrspllmaschine gewahlt oder gean-
dert wird, dass ein oder mehrere Prozessparameter ei-
nes durch die Geschirrsplilmaschine durchgefiihrten
Reinigungsprogramms geandert werden und/oder dass
Verfahrensabschnitte des Reinigungsprogramms hinzu-
gefligt oder weggelassen werden.

[0057] Es versteht sich, dass die Steuerinformation
ferner ein Betreiben oder Steuern eines Betreibens
des Dosiergerates zumindest unter Berlicksichtigung
der bestimmten Zustandsinformation veranlassen bzw.
bewirken kann. Die Steuerinformation kann in diesem
Fall beispielsweise seitens der Geschirrsplilmaschine
bestimmt werden, so dass die Geschirrspilmaschine
ein Betreiben oder Steuern eines Betreibens des Dosier-
gerates ermdaglicht. Die Steuerinformation kann bei-
spielsweise seitens eines Servers (oder einer Server-
Cloud) bestimmt werden, und anschlieRend zum Betrie-
ben oder Steuern eines Betreibens an die Geschirrsplil-
maschine und/oder das Dosiergerat ausgegeben (z. B.
Ubermittelt) werden. Hierfir kdnnen die Geschirrsplil-
maschine und/oder das Dosiergerat beispielsweise eine
API (Application Programming Interface) aufweisen, so
dass das Betrieben oder Steuern eines Betreibens der
Geschirrspilmaschine und/oder des Dosiergerates sei-
tens des Servers (bzw. der Server-Cloud) ermdglicht ist.
[0058] Gemal einer weiteren Ausgestaltung des Ver-
fahrens gemall dem ersten Aspekt beeinflusst die
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Steuerinformation ferner:

- ein Ein- und/oder Ausschalten der Geschirrspliima-
schine;

- ein Auswahlen, ein Zusammenstellen und/oder ein
Dosieren eines fiir die Geschirrsplilmaschine zu ver-
wendenden Reinigungsmittels; und/oder

- ein Reinigungsprogramm der Geschirrspiilmaschi-
ne.

[0059] In Bezug aufein Ein- und/oder Ausschalten der
Geschirrspilmaschine kann beispielsweise beeinflusst
werden, ob die Geschirrspilmaschine (liberhaupt) ein-
und/oder ausgeschaltet wird und/oder zu welchem Zeit-
punkt (Zeit, Datum) die Geschirrsplilmaschine ein- un-
d/oder ausgeschaltet wird, um nur einige nicht-limitieren-
de Beispiele zu nennen.

[0060] EinBeeinflussendes Auswahlens, Zusammen-
stellens und/oder Dosierens eines fiir die Geschirrspuil-
maschine zu verwendenden Reinigungsmittels kann
durch unterschiedliche Aktionen durchgefiihrt werden.
So kann beispielsweise die zu dosierende Menge (z. B.
die Menge des Reinigungsmittels und/oder des Klarspu-
lers), der Dosierungszeitpunkt, das zu dosierende Pro-
dukt oder einzelne Inhaltsstoffe oder Kombinationen
hiervon beeinflusst werden. Ein Dosiergerat und/oder
ein Ausgabemodul, das von der Vorrichtung nach dem
zweiten Aspekt der Erfindung umfasst sein kann, kann
eine entsprechende Dosierung des Reinigungsmittels
durchfiihren.

[0061] Die Steuerinformation kann beispielsweise ei-
ne Abgabe und/oder ein Ausldsen der Ausgabe einer
Zubereitung seitens des Dosiergerates und/oder des
Ausgabemodules veranlassen, das z. B. von der Vor-
richtung nach dem zweiten Aspekt der Erfindung umfasst
oder mit dieser verbindbar ist. Beispielsweise wurde die
Steuerinformation derart bestimmt, dass beispielsweise
der Start des Reinigungsprogramms erfasst wurde, so
dass z. B. eine Reinigung durch ein entsprechendes
Reinigungsprogramm der Geschirrsptilmaschine durch-
gefuhrt werden kann.

[0062] Ein Beeinflussen des Reinigungsprogramms
der Geschirrspulmaschine kann beispielsweise darin be-
stehen, dass ein bestimmtes (vorprogrammiertes) Pro-
gramm ausgewahlt wird, dass Zusatzprogramme durch-
laufen werden, dass die Programmlaufzeit beeinflusst
(verlangert oder verkurzt) wird, dass einzelne Parameter
des Programms (beispielsweise die Temperatur, die
Trocknungszeit, um nur einige nicht-limitierende Beispie-
le zu nennen) geandert werden.

[0063] Zuséatzlich ist es mdglich, dass nicht nur das
Betreiben oder Steuern eines Betreibens der Geschirr-
spllmaschine (automatisiert) basierend auf der Steuer-
information erfolgt, sondern dass zudem dem Benutzer
eine Empfehlung gegeben wird. So kann es beispiels-
weise moglich sein, dass zusatzlich zu einer automati-
sierten Anpassung der Geschirrsplilmaschine auch eine
Empfehlung dem Benutzer beispielsweise mittels eines
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Ausgabegerats einer Benutzerschnittstelle (z. B. um-
fasst von der Geschirrspiilmaschine) angezeigt werden
kann. Beispielsweise kann der Benutzer darauf hinge-
wiesen werden, dass z. B. durch eine intensive Reini-
gung mittels eines entsprechendes Reinigungspro-
gramms die Laufzeit des Reinigungsprogramms verlan-
gert ist.

[0064] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die Vorrichtung nach dem zwei-
ten Aspekt dafiir eingerichtet ist, mit der Geschirrspil-
maschine zu kommunizieren, insbesondere drahtlos mit
der Geschirrspllmaschine zu kommunizieren.

[0065] Beispielsweise mittels einer von der Vorrich-
tung nach dem zweiten Aspekt der Erfindung umfassten
Kommunikationsschnittstelle kann eine Kommunikation
mit der Geschirrsplilmaschine erfolgen. Die Kommuni-
kationsschnittstelle ist insbesondere dazu ausgebildet,
drahtlos mit der Geschirrsptlmaschine zu kommunizie-
ren.

[0066] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die Zustandsinformation eine
oder mehrere Prozessschritte i) bis xi) des Reinigungs-
programms reprasentiert:

i) Start des Reinigungsprogramms;

ii) Durchfuihren eines Fullens mit Wasser wahrend
des Reinigungsprogramms;

iii) Durchfiihren eines Wasserwechsels wahrend des
Reinigungsprogramms;

iv) Durchfihren eines Vorspllgangs wahrend des
Reinigungsprogramms;

v) Durchfiihren eines Hauptreinigungsgangs wah-
rend des Reinigungsprogramms;

vi) Durchfiihren eines ersten Spiilens, insbesondere
eines Zwischenspulgangs, wahrend des Reini-
gungsprogramms;

vii) Durchfiihren von weiteren Spllschritten, insbe-
sondere weiteren Zwischenspilgangen, wahrend
des Reinigungsprogramms;

viii) Durchfiihren eines finalen Spulens (Klarspiil-
gang) wahrend der Reingungsprogrammes;

ix) Durchfiihren eines Trocknungsvorgangs wah-
rend des Reinigungsprogramms;

x) Durchfiihren eines alternativen (z.B. zeolithakti-
ven) Trocknungsvorgangs wahrend des Reini-
gungsprogramms; und

xi) Ende des Reinigungsprogramms.

[0067] Ineiner Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung erfolgt das Bestimmen der Zustandsinforma-
tion ferner basierend auf einem oder mehreren der fol-
genden Schritte:

- ein Rauschpegel reprasentiert von der zumindest
einen Beschleunigungsinformation zu zwei Erfas-
sungszeiten;

- ein Verlauf reprasentiert von der zumindest einen
Beschleunigungsinformation im Vergleich mit einem
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Verlauf reprasentiert von der Temperatur der Sen-
sorinformation; und

- ein Verlauf reprasentiert von der zumindest einen
Beschleunigungsinformation im Vergleich mit einem
Verlauf reprasentiert von der Zeit der Sensorinfor-
mation.

[0068] Die Zustandsinformation reprasentiert bei-
spielsweise Prozessschritt i), indem ein Rauschpegel
reprasentiert von der zumindest einen Beschleunigungs-
information zu zwei Erfassungszeiten miteinander ver-
glichen werden. Beispielsweise wird ein Ruherauschpe-
gel zu einem Aktivrauschpegel verglichen, z. B. mittels
eines Bestimmens von Varianzen der entsprechenden
Pegel. Dies entspricht dem Start des Reinigungspro-
gramms. Ferner wird beispielsweise ein Aktivrauschpe-
gel mit einem aktuellem Rauschpegel verglichen. Dies
entspricht beispielsweise dem Beenden der Sprilharm-
rotation, was den Beginn eines Trocknungsvorgangs
identifiziert.

[0069] Es ist daher durch den Vergleich des Ruhe-
rauschpegels mit einem aktuellen Pegel mdglich einein-
deutig festzustellen, ob ein Reinigungsprogramm gest-
artet wurde oder nicht.

[0070] Die Zustandsinformation reprasentiert bei-
spielsweise Prozessschritt ii), indem ein Verlauf repra-
sentiert von der zumindest einen Beschleunigungsinfor-
mation mit einem Verlauf reprasentiert von einer Tempe-
ratur der Sensorinformation verglichen wird.

[0071] Es ist daher durch eine Identifizierung eines
Pumpvorgangs und/oder einer ggf. nachfolgenden Ru-
hepause basierend auf einer von einem Beschleuni-
gungssensor erfassten Beschleunigungsinformation un-
d/oder einer von einem Temperatursensor erfassten
Sensorinformation indikativ fiir einen Temperaturverlauf
(alternativ: eine Temperaturinformation) mdéglich, einen
Wasserwechsel eineindeutig zu bestimmen.

[0072] Es ist daher ferner durch den Vergleich eines
Aktivpegels mit einem aktuellen Pegel festzustellen, ob
die Spritharmbewegung beendet wurde oder nicht. Fer-
ner ist daher durch Kombination der Beschleunigungs-
information mit einer Zeitmessung eine eindeutige Iden-
tifikation des Trocknungsvorgangs (Prozessschritt ii)),
der im Rahmen eines Reinigungsprogramms einer Ge-
schirrspllmaschine durchgefihrt wird, durchfihrbar.
[0073] Die Zustandsinformation reprasentiert bei-
spielsweise Prozessschritt iii), indem ein Verlauf repra-
sentiert von der zumindest einen Beschleunigungsinfor-
mation mit einem einer von einem Temperatursensor
erfassten Sensorinformation indikativ fir einen Tempe-
raturverlauf verglichen wird.

[0074] Es ist daher durch eine Kombination von einer
erfassten Beschleunigungsinformation und einer Tem-
peraturinformation mdglich, zeolithaktive Spilgange im
Trocknungsprozess eines von einer Geschirrspiilma-
schine durchgefiihrten Reinigungsprogramms zu identi-
fizieren.

[0075] Die Zustandsinformation reprasentiert bei-
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spielsweise Prozessschritt iv), indem ein Verlauf repra-
sentiert von der zumindest einen Beschleunigungsinfor-
mation mit einem Verlauf reprasentiert von der Zeit der
Sensorinformation verglichen wird.

[0076] Es ist daher durch eine Kombination von einer
Beschleunigungsinformation und erfassten Zeitmess-
werten, z. B. mit einem Timer erfasste Zeitinformation,
moglich, das Ende eines Reinigungsprogramms durch
die im Rahmen eines Trocknungsprozesses des Reini-
gungsprogramms erfasste Beschleunigungsinformation
und Zeitinformation zu identifizieren.

[0077] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die zumindest eine Beschleuni-
gungsinformation und die zumindest eine Sensorinfor-
mation parallel erfasst werden.

[0078] Das Erfassen der zumindest einen Beschleuni-
gungsinformation simultan zu dem Erfassen der zumin-
dest einen Sensorinformation ermdglicht beispielsweise
das Verwenden von der zumindest einen Beschleuni-
gungsinformation und der zumindest einen Sensorinfor-
mation zum Bestimmen der Zustandsinformation, die
dann zumindest einen der Prozessschritte i) bis xi) des
Reinigungsprogramms reprasentiert.

[0079] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die

[0080] Beschleunigungsinformation und/oder die zu-
mindest eine Sensorinformation jeweils Uber eine vor-
definierte Zeitspanne erfasst werden.

[0081] Die vordefinierte Zeitspanne ist indikativ fir
eine kontinuierliche diskrete Erfassung von der Be-
schleunigungsinformation und von der zumindest einen
Sensorinformation. Die vordefinierte Zeitspanne kann
beispielsweise durch eine bestimmte Zeitspanne defi-
niert sein, z. B. fiir die Dauer von wenigen Minuten, bis zu
mehreren Tagen oder Wochen, um nur einige nicht-limi-
tierende Beispiele zu nennen. Das Erfassen der Be-
schleunigungsinformation und von der zumindest einen
Sensorinformation kann das Erfassen flr eine dann zu
bestimmende oder vorbestimmte Zeitdauer auslésen. Z.
B. wenndie Vorrichtung (z. B. das Dosiergerat) nach dem
zweiten Aspekt der Erfindung eingeschaltet wird, kann z.
B. flir die Dauer von 1 bis 10, 2 bis 8, 3 bis 7, 4 bis 6 oder 5
Minuten ein Erfassen der Beschleunigungsinformation
und von der zumindest einen Sensorinformation erfol-
gen, da beispielsweise davon auszugehen ist, dass nach
dem Einschalten des Dosiergerates beispielsweise sei-
tens des Benutzers die Durchfiihrung eines Reinigungs-
programms mittels der Geschirrsplilmaschine stattfin-
det.

[0082] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass der zumindest eine Beschleu-
nigungssensor innerhalb des Behandlungsraums der
Geschirrspilmaschine, insbesondere an bzw. in einem
Unterkorb zur Aufnahme von zu reinigenden Gegenstan-
den angeordnet ist, so dass die vordefinierte Positionie-
rung des zumindest einen Beschleunigungssensors in-
nerhalb des Behandlungsraums der Geschirrsplilma-
schine vorliegt.
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[0083] Entsprechend reprasentiert die dann erfasste
Beschleunigungsinformation eine Bewegung und/oder
Beschleunigung des zumindest einen Beschleunigungs-
sensors in Bezug auf den Unterkorb.

[0084] Das Bestimmen der Zustandsinformation er-
folgt beispielsweise in Abhangigkeit einer vordefinierten
Orientierung und/oder Positionierung des zumindest ei-
nen Beschleunigungssensors. Beispielsweise kdnnen
Amplituden der gemessenen Beschleunigungswerte,
die von der zumindest einen Beschleunigungsinforma-
tion reprasentiert sind, Uber die Kenntnis der Positionie-
rung des zumindest einen Beschleunigungssensors in-
nerhalb des Behandlungsraums der Geschirrspiilma-
schine in Bezug gesetzt werden. Beispielsweise kann
sich ein Aktivpegelrauschen (z. B. reprasentiert von einer
Oszillation der zumindest einen Beschleunigungsinfor-
mation) in seiner Amplitude verandern, je nachdem ob
der zumindest eine Beschleunigungssensor z. B. im
unteren Korb oder im mittleren Korb oder in einer Be-
steckschublade des Behandlungsraums von der Ge-
schirrspllmaschine angeordnet ist.

[0085] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die zumindest eine Beschleuni-
gungsinformation ein Signal in Richtung eines jeden von
zwei oder drei Freiheitsgraden reprasentiert.

[0086] Eine Bewegung des zumindest einen Be-
schleunigungssensors ist beispielsweise durch eine ei-
nen oder mehrere Freiheitsgrade umfassende Bewe-
gung des zumindest einen Beschleunigungssensors,
durch einen Bewegungspfad, oder eine Kombination
hiervon, charakterisiert. Beispielsweise kann anhand
des einen oder der mehreren Freiheitsgrade und/oder
des Bewegungspfads eine seitens des zumindest einen
Beschleunigungssensors zurlickgelegte Strecke repra-
sentiert sein. Je weiter beispielsweise die zurlickgelegte
Strecke ist, je starker ist beispielsweise die von der
zumindest einen Beschleunigungsinformation reprasen-
tierte Amplitude. Beispielsweise kann derzumindesteine
Beschleunigungssensor jeweils eine Beschleunigungs-
information in eine Richtung von einem der zwei oder drei
Freiheitsgrade erfassen. Fir den Fall, dass eine Be-
schleunigungsinformation in eine Richtung von jedem
von drei Freiheitsgraden erfasst wird, erfasst der zumin-
desteine Beschleunigungssensor beispielsweise jeweils
eine Beschleunigungsinformation in x-Achsen Richtung
(z. B. die Achse zwischen Riickwand und Tir des Be-
handlungsraum), in y-Achsen Richtung (z. B. die Achse
zwischen Deckel und Boden des Behandlungsraum),
und in z-Achsen Richtung (z. B. die Achse zwischen
den Seitenwanden des Behandlungsraum).

[0087] In einer weiteren Ausgestaltung nach allen As-
pekten der Erfindungist die Beschleunigungsinformation
zumindest teilweise indikativ fir eine Bewegung des
zumindest einen Beschleunigungssensors in Bezug
auf dessen Orientierung und/oder Positionierung in
dem Behandlungsraum der Geschirrspllmaschine.
[0088] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass das Bestimmen der Zustands-
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information fiir alle zwei oder drei Freiheitsgrade separat
durchgefihrt wird.

[0089] Die zumindest eine Beschleunigungsinforma-
tion wird beispielsweise von dem zumindest einen Be-
schleunigungssensor z. B. in Richtung von 2-Achsen (x-
y-Achsen) oder 3-Achsen (x-y-z-Achsen) in Bezug auf
ein kartesisches Koordinatensystem erfasst (z. B. ge-
messen). Die jeweiligen Achsen stehen senkrecht auf-
einander, so dass zwei oder drei (alle) Raumrichtungen
erfasst werden kdnnen.

[0090] Ferner kann die Beschleunigungsinformation
reprasentieren, ob es sich um eine positive oder negative
Beschleunigung handelt.

[0091] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass das Bestimmen der Zustands-
information fiir alle zwei oder drei Freiheitsgrade separat
durchgefihrt wird.

[0092] Die jeweiligen Beschleunigungsinformationen,
erfasst in eine der zwei oder drei Richtungen der Frei-
heitsgrade, konnen beispielsweise untereinander im
Rahmen des Bestimmens der Zustandsinformation mit-
einander verglichen werden. Alternativ oder zusatzlich
kann das Bestimmen der Zustandsinformation fiir jede
Beschleunigungsinformation in eine Richtung der zwei
oder drei Freiheitsgrade erfolgen.

[0093] Wenn die zumindest eine Beschleunigungsin-
formation eine Beschleunigungsinformation in Richtung
eines jeden von drei Freiheitsgraden reprasentiert, kon-
nen beispielsweise die einzelnen Beschleunigungsinfor-
mationen einer jeden Richtung untereinander verglichen
werden. Derart ist es beispielsweise moglich, dass z. B.
erkannte charakteristische Muster, die von einer Be-
schleunigungsinformation in einer Richtung (z. B. x-Rich-
tung, bzw. entlang der x-Achse des Koordinatensys-
tems) mit einem Signal in eine weitere Richtung (z. B.
y-, oder z-Richtung, bzw. entlang der y-, oder z-Achse
des Koordinatensystems) zur Verifizierung des charak-
teristischen Musters, dass im Rahmen des Bestimmens
der Zustandsinformation bestimmbar ist, verglichen wird.
[0094] Eine Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung sieht vor, dass die vordefinierte Orientierung
und/oder die vordefinierte Positionierung des zumindest
einen Beschleunigungssensors in dem Behandlungs-
raum der Geschirrsplilmaschine basierend auf einem
Vergleich zwischen den Signalen in Richtung von allen
von der zumindest einen Beschleunigungsinformation
reprasentierten Freiheitsgraden bestimmt wird.

[0095] Die Orientierung und/oder die Positionierung
des Beschleunigungssensors innerhalb des Behand-
lungsraums der Geschirrsplilmaschine sind vordefiniert.
Basierend auf der erfassten zumindest einen Beschleu-
nigungsinformation kann beispielsweise die vordefinier-
te Orientierung und/oder die vordefinierte Positionierung
des zumindest einen Beschleunigungssensors in dem
Behandlungsraum der Geschirrspilmaschine bestimmt
werden. Hierzu kann beispielsweise folgendes durchge-
fihrt werden:

Solange der Spiulprozess des Reinigungsprogramms
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aktiv ist, oszilliert der Verlauf von jeweiligen Beschleuni-
gungsinformationen auf allen Achsen (zwei oder drei
Freiheitsgrade) mit unterschiedlicher Amplitude. Der
Grad der Amplitude ist abhéngig von der Positionierung
des zumindest einen Beschleunigungssensors (und op-
tional von der Positionierung des den Beschleunigungs-
sensor umfassenden Dosiergerates). Mit einer definier-
ten (d.h. fixen) Position des Dosiergerates ergeben sich
daraus definierte Achsenrichtungen, die von den jewei-
ligen Beschleunigungsinformationen erfasst werden.
Sind auf einer der Achsen gegeniiber den anderen Ach-
sen von der jeweiligen Beschleunigungsinformation star-
kere Amplituden reprasentiert, handelt es sich um die
Achse zwischen Deckel und Boden des Behandlungs-
raums der Geschirrsplilmaschine, da die starkeren Amp-
lituden (z. B. Oszillationen) vom Auftreffen eines
Sprihstrahls von zumindest einem Spriharm auf den
Seitenflachen des Dosiergerates verursacht sind, die in
einer Bewegung des Beschleunigungssensors resultie-
ren. Das bedeutet, immer wenn auf der z-Achse im Ver-
gleich zu den anderen Achsen starkere Signale auftre-
ten, ist der zumindest eine Beschleunigungssensor (und
somit optional auch das Dosiergerat) seitenwandparallel
aufgestellt. Ist das Signal auf der x-Achse am starksten,
ist der zumindest eine Beschleunigungssensor (und so-
mit optional auch das Dosiergerat) parallel zur Tir der
Geschirrspilmaschine aufgestellt. Damit ist die Position
des der zumindest eine Beschleunigungssensor (und
somit optional auch das Dosiergerat) in dem Behand-
lungsraum der Geschirrspilmaschine eineindeutig be-
stimmbar. Diese Information kann genutzt werden, um
dem Benutzer beispielsweise ferner Hinweise zur Auf-
stellung des Dosiergerates zu geben oder im Fall mit-
unter auftretenden Stérungen Ratschlage zu deren L&-
sung zu geben.

[0096] Ineiner Ausgestaltung nach allen Aspekten der
Erfindung umfasst das Verfahren ferner:

- Erstellen einer Benutzerprofilinformation zumindest
teilweise basierend auf der erfassten einen Be-
schleunigungsinformation, und/oder der zumindest
einen Sensorinformation, wobei die Zustandsinfor-
mation ferner basierend auf der Benutzerprofilinfor-
mation bestimmt wird.

[0097] Beispielsweise kann eine Zustandsinformation
fur jeden oder zumindest eine Vielzahl von Reinigungs-
programmen, die von der Geschirrspllmaschine durch-
gefuhrt werden, bestimmt werden. Dabei kénnen z. B.
alle Beschleunigungsinformationen, Sensorinformatio-
nen, sowie die zugehdrigen bestimmten Zustandsinfor-
mationen in einer Datenbank gespeichert werden. Op-
tional kdnnen diese einer Auswertung zugefiihrt werden.
Die Speicherung und/oder Auswertung kann lokal sei-
tens der Vorrichtung (z. B. das Dosiergerat) nach dem
zweiten Aspekt der Erfindung erfolgen. Alternativ kann
die Speicherung und/oder Auswertung seitens eines
Remote-Systems (z. B. Server oder Servercloud) erfol-
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gen. Mittels des Speicherns ist beispielsweise ein Be-
nutzerprofil generierbar, so dass die Beschleunigungs-
informationen, Sensorinformationen, sowie die zugeho-
rigen bestimmten Zustandsinformationen beispielswei-
se als historische Werte z. B. in einem folgenden Durch-
fihren des Verfahrens nach dem ersten Aspekt der Er-
findung berucksichtigt werden kdnnen.

[0098] Diegespeicherten Beschleunigungsinformatio-
nen, Sensorinformationen, sowie die zugehdrigen be-
stimmten Zustandsinformationen kénnen auch optional
einem Machine-Learning-Tool zugefiihrt werden, um z.
B. Datenmuster (Pattern) zu erkennen. Die Datenmuster
kénnen beispielsweise dazu benutzt werden, dem Nut-
zer Feedback zu seiner Anwendung zu geben, auf Pro-
bleme hinzuweisen oder ein Dosiergerat zu steuern.
[0099] In einer weiteren beispielhaften Ausgestaltung
nach allen Aspekten der Erfindung erfolgt das Bestim-
men der Zustandsinformation mittels eines kunstlichen
neuronalen Netzes.

[0100] Beispielsweise kann die zumindest eine Be-
schleunigungsinformation und optional die zumindest
eine Sensorinformationen an einen Server kommuniziert
(z. B. ibermittelt) werden, der ein kiinstliches neuronales
Netz umfasst oder mit diesem verbunden ist. Das Be-
stimmen der Zustandsinformation kann anschlieRend
beispielsweise mittels des kiinstlichen neuronalen Net-
zes werden. Anschlielend kann beispielsweise das Er-
gebnis an die Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der
Erfindung und/oder die Geschirrspiilmaschine kommu-
niziert werden.

[0101] Das kiinstliche neuronale Netz umfasst bei-
spielsweise einen Auswertealgorithmus, so dass bei-
spielsweise aus Trainingsfallen als Beispiele gelerntwer-
den und diese nach Beendigung der Lernphase als Basis
verallgemeinert werden kdnnen, um ein Ergebnis (die
Zustandsinformation) zu bestimmen. Das heil}t, es wer-
den nicht einfach Beispiele auswendig gelernt, sondern
es werden Muster und GesetzmaRigkeiten in den Lern-
daten erkannt. Hierzu kdnnen unterschiedliche Ansatze
verfolgt werden. Beispielsweise kann ein liberwachtes
Lernen, ein teiliberwachtes Lernen, ein uniberwachtes
Lernen, ein bestarktes Lernen und/oder ein aktives Ler-
nen eingesetzt werden. Ein Uberwachtes Lernen kann
beispielsweise mittels eines kiinstlichen neuronalen Net-
zes (etwa einem rekurrenten neuronalen Netz) oder
mittels einer Support Vector Machine erfolgen. Auch
ein uniberwachtes Lernen kann beispielsweise mittels
eines kinstlichen neuronales Netzes (beispielsweis ei-
nes Autoencoders) erfolgen. Als Lerndaten dienen dann
beispielsweise insbesondere mehrmalig erfasste Be-
schleunigungsinformation und/oder optional mehrmalig
erfasste Sensorinformationen und/oder die nach einem
Durchlauf bestimmten Zustandsinformation dem kinst-
lichen neuronalen Netz.

[0102] Ebenfalls ist es méglich, dass das mehrmalige
Erfassen der Beschleunigungsinformation und der Sen-
sorinformationen und die Zustandsinformation fir ein
maschinelles Lernen zu nutzen. So kdnnen beispiels-
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weise das Benutzerprofil bzw. eine oder mehrere von
dem Benutzerprofil umfasste Informationen beispiels-
weise zumindest teilweise basierend auf maschinellem
Lernen bestimmt werden.

[0103] Durchdiese MalRnahmen kann die Zuverlassig-
keit des Bestimmens der Zustandsinformation der Ge-
schirrspllmaschine, und/oder eine Steuerung und/oder
Regelung der Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der
Erfindung und/oder der Geschirrspllmaschine undin der
Folge insbesondere die Behandlung von zu reinigenden
Gegenstanden durch die Geschirrsplilmaschine, insbe-
sondere zur verbesserten Entfernung von Verunreini-
gungen, erhoht werden.

[0104] Jeder der Trainingsfélle kann beispielsweise
durch einen Eingangsvektor, eine Beschleunigungsin-
formation und eine Sensorinformationen und einen Aus-
gangsvektor des kunstlichen neuronalen Netzes gege-
ben sein.

[0105] Jeder Trainingsfall der Trainingsfalle kann bei-
spielsweise erzeugt werden, indem die zu dem Trai-
ningsfall gehodrige Steuerung und/oder Regelung der
Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der Erfindung
und/oder der Geschirrsplilmaschine, sowie das Bestim-
men der korrespondierenden Zustandsinformation in ei-
nen vorbestimmten Zustand (z.B. definierte Durchfiih-
rung eines Reinigungsprozesses unter vorheriger Kennt-
nis der Parameter des Reinigungsprogramms, z. B. wel-
cher Prozessschritt zu welchem Zeitpunkt im Rahmen
des definierten Reinigungsprogramms durchgefiihrt
wird, um nur ein nicht-limitierendes Beispiel zu nennen)
Uberflihrt wird, und reprasentativ eine Beschleunigungs-
information und eine optionale Sensorinformationen er-
fasst werden. Die dann erfasste Beschleunigungsinfor-
mation und die optionale Sensorinformationen werden
beispielsweise als Eingangsvektor, und der (tatsachli-
che) Prozessschritt des Reinigungsprogramms der Ge-
schirrsplilmaschine werden als Ausgangsvektors des
Trainingsfalls als Referenz-Zustandsinformation be-
stimmt. Anschlielend wird die von dem kuinstlichen neu-
ronalen Netz bestimmte Zustandsinformation auf dieje-
nige des Ausgangsvektors lbertragen. Auf diese Art und
Weise kann iterativ bzw. sukzessive das kunstliche neu-
ronale Netz angelernt und die Genauigkeit (z. B. Treffer-
quote) des kiinstlichen neuronalen Netzes gesteigert
werden.

[0106] Das kinstliche neuronale Netz kann ferner bei-
spielsweise nach der Art eines sogenannten Generative
Adversarial Networks (GAN; auf deutsch: gegnerische
erzeugende Netze) ausgebildet sein. Ein derartiges GAN
umfasst dabei beispielsweise mindestens zwei kiinst-
liche neuronale Netze, die derart gegeneinander antre-
ten, das deren Ergebnisse miteinander verglichen wer-
den. So kann auf die Qualitat des durch das kunstliche
neuronale Netz ermittelten Ergebnisses geschlossen
werden. Beispielsweise arbeitet ein erstes kiinstliches
neuronales Netz des GAN mit Daten, die es z. B. aus den
laufenden Messungen (z. B. Erfassen von zumindest
einer Beschleunigungsinformation, und optionales Er-
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fassen von zumindest einer Sensorinformation) erhalt
und erzeugt eine Aussage (z. B. mittels eines entsprech-
enden Generators) Uber das Ergebnis. In dem vorliegen-
den Fall erfolgt also beispielsweise ein Bestimmen der
Zustandsinformation. Das zweite kinstliche neuronale
Netz des GAN (auch als Diskriminator bezeichnet) kann
beispielsweise nun diese Aussage mit einem idealen,
vorgegebenen Ergebnis oder einem idealen antrainier-
ten Ergebnis vergleichen. Wenn das zweite kunstliche
neuronale Netz keinen oder einen nur noch geringen
Unterschied zur Aussage des ersten kiinstlichen neuro-
nalen Netzes bestimmt, ist beispielsweise ein optimales
Ergebnis erreicht. Derart kann das Bestimmen der Zu-
standsinformation mittels eines derartigen als GAN aus-
gebildeten kiinstlichen neuronalen Netzes signifikant
verbessert werden.

[0107] Die zuvor in dieser Beschreibung beschriebe-
nen beispielhaften Ausgestaltungen der vorliegenden
Erfindung sollen auch in allen Kombinationen miteinan-
der offenbart verstanden werden. Insbesondere sollen
beispielhafte Ausgestaltungen in Bezug auf die unter-
schiedlichen Aspekten offenbart verstanden werden.
[0108] Insbesondere sollen durch die vorherige oder
folgende Beschreibung von Verfahrensschritten gemaf
bevorzugter Ausfiihrungsformen eines Verfahrens auch
entsprechende Mittel zur Durchfuhrung der Verfahrens-
schritte durch bevorzugte Ausfiihrungsformen einer Vor-
richtung offenbart sein. Ebenfalls soll durch die Offenba-
rung von Mitteln einer Vorrichtung zur Durchfiihrung
eines Verfahrensschrittes auch der entsprechende Ver-
fahrensschritt offenbart sein.

[0109] Weitere vorteilhafte beispielhafte Ausgestal-
tungen der Erfindung sind der folgenden detaillierten
Beschreibung einiger beispielhafter Ausfliihrungsformen
der vorliegenden Erfindung, insbesondere in Verbindung
mit den Figuren, zu entnehmen. Die Figuren sollen je-
doch nur dem Zwecke der Verdeutlichung, nicht aber zur
Bestimmung des Schutzbereiches der Erfindung dienen.
Die Figuren sind nicht maRstabsgetreu und sollen ledig-
lich das allgemeine Konzept der vorliegenden Erfindung
beispielhaft widerspiegeln. Insbesondere sollen Merk-
male, die in den Figuren enthalten sind, keineswegs
als notwendiger Bestandteil der vorliegenden Erfindung
erachtet werden.

Kurze Beschreibung der Figuren

[0110] Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Ausfuh-
rungsbeispiels eines Systems gemaf der Er-
findung;

ein Blockdiagramm eines Ausflihrungsbei-
spiels einer Vorrichtung gemaf der Erfindung
zur Durchflihrung eines Ausflhrungsbeispiels
eines Verfahrens gemaf der Erfindung;

ein Ablaufdiagramm eines Ausfihrungsbei-
spiels eines Verfahrens gemaf der Erfindung;

Fig. 2

Fig. 3
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Fig. 4 ein erster beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausfiihrungsbeispiel A);
ein zweiter beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausflihrungsbeispiel A);
ein dritter beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausfiihrungsbeispiel B);
ein vierter beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausfiihrungsbeispiel C);
ein flnfter beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausflihrungsbeispiel C);
ein sechster beispielhafter Verlauf reprasen-
tiert von einer Beschleunigungsinformation
und einer Sensorinformation (vgl. auch das
nachfolgend beschriebene Ausfihrungsbei-
spiel D);

ein siebter beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausfiihrungsbeispiel D);
und

ein achter beispielhafter Verlauf reprasentiert
von einer Beschleunigungsinformation und ei-
ner Sensorinformation (vgl. auch das nachfol-
gend beschriebene Ausfiihrungsbeispiel D).

Fig.5

Fig.6

Fig.7

Fig.8

Fig.9

Fig.10

Fig.11

Detaillierte Beschreibung einiger beispielhafter
Ausfiihrungsformen der Erfindung

[0111] Fig. 1 zeigt zunachst eine schematische Dar-
stellung eines Ausfiihrungsbeispiels eines Systems 1
gemal der Erfindung umfassend die Vorrichtungen
200, 300 und 400. Das System ist zur Ausfiihrung von
beispielhaften Verfahren gemaR der Erfindung einge-
richtet. Die Vorrichtung 200 ist eine beispielhafte mobile
Vorrichtung 200, welche in diesem Fall in den Behand-
lungsraum der Geschirrspilmaschine 300 eingebracht
werden kann. Sowohl die Vorrichtung 200 als auch die
Geschirrspulmaschine 300 kénnen jeweils eine Vorrich-
tung geman der Erfindung sein. Weiterhin umfasst das
System 1 als weitere Vorrichtung das Mobilgerat 400 in
Form eines Smartphones. Auch das Mobilgerat 400 kann
einzelne Schritte beispielhafter Verfahren gemaR der
Erfindung ausfihren. Die Vorrichtung 400 kann jedoch
ebenfalls ein Computer, ein Desktop-Computer oder ein
tragbarer Computer, wie etwa ein Laptop-Computer, ein
Tablet-Computer, ein personlicher digitaler Assistent
(PDA) oder ein Wearable sein. Zusatzlich oder alternativ
zu den Vorrichtungen 300 und 400 kann das System
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auch einen Server (in Fig. 1 nicht dargestellt) umfassen.
Ebenfalls ist denkbar, dass das System 1 auch weniger
oder mehr als drei Vorrichtungen umfasst. Ebenfalls
kann die Vorrichtung 400 den Server reprasentieren.
Fir diesen Fall ist die Vorrichtung 400 dann beispiels-
weise mit zumindest einer der Vorrichtungen 200 oder
300 Uber ein Kommunikationsnetz (z. B. dem Internet)
operativ verbunden.

[0112] JedederVorrichtungen 200, 300,400 kann eine
Kommunikationsschnittstelle aufweisen, um mit einer
oder mehreren der anderen Vorrichtungen zu kommuni-
zieren bzw. Informationen auszutauschen.

[0113] Fig. 3 zeigt ein Flussdiagramm 30 eines Aus-
fihrungsbeispiels eines Verfahrens nach dem ersten
Aspekt der Erfindung. Das Flussdiagramm 30 kann bei-
spielsweise von der Vorrichtung 200 nach Fig. 1 ausge-
fuhrt werden. Das Flussdiagramm 30 kann beispielswei-
se von der Vorrichtung 300 nach Fig. 1 ausgefiihrt wer-
den. Das Flussdiagramm 30 kann beispielsweise sowohl
von der Vorrichtung 200 nach Fig. 1 als auch von der
Vorrichtung 300 nach Fig. 1 zusammen ausgeflhrt wer-
den. Das Flussdiagramm 30 kann beispielsweise von
den Vorrichtungen 200, 300 und 400 nach Fig. 1 zusam-
men ausgefiihrt werden.

[0114] In einem ersten Schritt 301 erfolgt ein Erfassen
von zumindest einer Beschleunigungsinformation. Das
Erfassen erfolgt beispielsweise mittels eines Beschleu-
nigungssensors (z. B. Beschleunigungssensor(en) 215
nach Fig. 2), der von der Vorrichtung 200 oder 300 nach
Fig. 1 entsprechend umfasst ist. Der Beschleunigungs-
sensor ist wahrend des Erfassens in dem Behandlungs-
raum der Geschirrsplilmaschine 300 angeordnet. Fir
den Fall, dass die Vorrichtung 200 nach Fig. 1 den Be-
schleunigungssensor umfasst, ist diese also zumindest
temporar wahrend des Erfassens innerhalb des Behand-
lungsraums der Geschirrspulmaschine 300 angeordnet.
[0115] In einem optionalen zweiten Schritt erfolgt ein
Erfassen von zumindest einer Sensorinformation. Das
Erfassen erfolgt beispielsweise mittels eines Sensors (z.
B. ein Temperatursensor und/oder ein Timer 216 nach
Fig. 2), der von der Vorrichtung 200 oder 300 nach Fig. 1
entsprechend umfasst ist. Der Temperatursensor und/o-
der der Timer sind wahrend des Erfassens in dem Be-
handlungsraum der Geschirrspulmaschine 300 ange-
ordnet. Fur den Fall, dass die Vorrichtung 200 nach
Fig. 1 den Temperatursensor und/oder den Timer um-
fasst, sind diese also zumindest temporar wahrend des
Erfassens innerhalb des Behandlungsraums der Ge-
schirrspilmaschine 300 angeordnet.

[0116] In einem dritten Schritt 303 erfolgt ein Bestim-
men von zumindest einer Zustandsinformation. Das Be-
stimmen der Zustandsinformation kann beispielsweise
von derjenigen Vorrichtung ausgefiihrt werden, die auch
die Schritte 301 und 302 ausgefiihrt hat. Alternativ kann
das Bestimmen der Zustandsinformation des Schrittes
303 von einer Vorrichtung (z. B. Vorrichtung 400 nach
Fig. 1) durchgefiihrt werden, die von der Vorrichtung (z.
B. Vorrichtung 200 nach Fig. 1), die die Schritte 301 und
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302 ausgefihrt hat, abweicht.

[0117] In einem vierten Schritt 304 erfolgt ein Ausge-
ben bzw. Veranlassen des Ausgebens der in dem Schritt
303 bestimmten Zustandsinformation. Beispielsweise
wird die Zustandsinformation an eine Vorrichtung 200,
300 oder 400 ausgegeben. Fir den Fall, dass die Zu-
standsinformation beispielsweise an die Geschirrspul-
maschine 300 ausgegeben wird, kann die Geschirrspiil-
maschine 300 beispielsweise basierend auf der Zu-
standsinformation eine Reinigung von Gegenstanden
durchfiihren, um nur ein Beispiel zu nennen. Fir den
Fall, dass die Zustandsinformation beispielsweise an die
Vorrichtung 400 (z. B. mobiles Gerat eines Benutzers)
ausgegeben wird, kann der Benutzer der Vorrichtung 400
zur Durchfiihrung einer Aktion veranlasst werden, bei-
spielsweise eine vordefinierte Positionierung und/oder
Orientierung der Vorrichtung 200 nach Fig. 1 in dem
Behandlungsraum der Geschirrsplilmaschine 300 nach
Fig.1 vorzunehmen.

[0118] In einem optionalen fiinften Schritt 305 erfolgt
ein Bestimmen einer Steuerinformation basierend auf
der Zustandsinformation bzw. auf der ausgegeben Zu-
standsinformation. Diese bestimmte Steuerinformation
kann wiederum ausgegeben werden. Fir den Fall, dass
die Zustandsinformation an die Vorrichtung 400 nach Fig.
1ausgegeben wurde, oder von der Vorrichtung 400 nach
Fig. 1 bestimmtwurde, kann diese Vorrichtung 400 eben-
falls den Schritt 305 ausfiihren. AnschlieRend kann die
bestimmte Steuerinformation beispielsweise von der
Vorrichtung 400 an die Vorrichtung 200 und/oder 300
nach Fig. 1 ausgegeben werden, so dass die Vorrichtung
200 und/oder 300 nach Fig. 1 eine der Steuerinformation
entsprechende Aktion ausldsen, z. B. Durchfiihren einer
Dosierung, oder Starten eines Reinigungsprogramms,
um nur einige nicht-limitierende Beispiele zu nennen.
Alternativ kann die von der Vorrichtung 200 bestimmte
Zustandsinformation an die Vorrichtung 300 und/oder
400 entsprechend ausgegeben werden.

[0119] Ineinem optionalen sechsten Schritt 306 erfolgt
ein Erstellen einer Benutzerprofilinformation, beispiels-
weise basierend auf der in dem Schritt 301 erfassten
zumindest einen Beschleunigungsinformation, der in
dem Schritt 302 erfassten zumindest einen Sensorinfor-
mation, sowie der in dem Schritt 303 bestimmten Zu-
standsinformation. Das Erstellen der Benutzerprofilinfor-
mation kann beispielsweise seitens derjenigen Vorrich-
tung durchgefiihrt werden, die die Schritte 301 und 302
des Erfassens durchgefiihrt hat. Alternativ kann das Er-
stellen der Benutzerprofilinformation kann beispielswei-
se seitens derjenigen Vorrichtung durchgefiihrt werden,
die den Schritt 303 des Bestimmens der Zustandsinfor-
mation durchgeflhrt hat. Diese beiden vorstehend ge-
nannten Vorrichtungen kdnnen sich beispielsweise von-
einander unterscheiden, z. B. kbnnen die Schritte 301
und 302 von der Vorrichtung 200 oder 300 nach Fig. 1
durchgefiihrt werden, und der Schritt 303 kann von der
Vorrichtung 400 nach Fig. 1 durchgefiihrt werden. Alter-
nativ kdnnen beispielsweise samtliche Schritte 301 bis
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303 von der Vorrichtung 200 oder 300 nach Fig. 1 durch-
gefiihrt werden.

[0120] Der Schritt des Erfassen der zumindest einen
Beschleunigungsinformation 301 und/oder der Schritt
302 des Erfassen der zumindest einen Sensorinforma-
tion kdnnen simultan zu dem Schritt 303 durchgefihrt
werden. Dies bedeutet, dass beispielsweise nach einem
erstmaligen Ausfiihren des Schrittes 301 und des Schrit-
tes 302, der Schritt 303 des Bestimmens der Zustands-
information durchgefiihrt wird, wahrend der Schritt 301
und der Schritt 302 weiter ausgefuhrt werden, indem
weitere Beschleunigungsinformationen (Schritt 301)
und Sensorinformationen (Schritt 302) erfasst werden.
Anschlielend kann zumindest teilweise basierend auf
diesen erfassten weiteren Beschleunigungsinformatio-
nen (Schritt 301) und Sensorinformationen (Schritt 302)
beispielsweise erneut der Schritt 303 bzw. die Schritte
303 bis 304 und optional die Schritte 305 und/oder 306
durchgefihrt werden.

[0121] Fig. 2 zeigt nun ein Blockdiagramm 20 eines
Ausflihrungsbeispiels einer Vorrichtung gemal dem
zweiten Aspekt der Erfindung zur Durchfiihrung eines
Ausfiihrungsbeispiels eines Verfahrens gemaf dem ers-
ten Aspekt der Erfindung. Das Blockdiagramm 20 aus
Fig. 2 kann dabei beispielhaft sowohl fir die in Fig. 1
dargestellte Vorrichtung 200, die dargestellte Geschirr-
spllmaschine 300 oder das dargestellte Mobilgerat 400
(oder einen Teil hiervon) sein.

[0122] Prozessor 210 der Vorrichtung 20 ist insbeson-
dere als Mikroprozessor, Mikrokontrolleinheit, Mikro-
controller, digitaler Signalprozessor (DSP), Anwen-
dungsspezifische Integrierte Schaltung (ASIC) oder
Field Programmable Gate Array (FPGA) ausgebildet.
[0123] Prozessor 210 fihrt Programmanweisungen
aus, die in Programmspeicher 212 gespeichert sind,
und speichert beispielsweise Zwischenergebnisse oder
ahnliches in Arbeits- oder Hauptspeicher 211. Zum Bei-
spiel ist Programmspeicher 212 ein nicht-flichtiger Spei-
cher wie ein Flash-Speicher, ein Magnetspeicher, ein
EEPROM-Speicher (elektrisch I6schbarer programmier-
barer Nur-Lese-Speicher) und/oder ein optischer Spei-
cher. Hauptspeicher 211 ist zum Beispiel ein fllichtiger
oder nicht-flichtiger Speicher, insbesondere ein Spei-
cher mit wahlfreiem-Zugriff (RAM) wie ein statischer
RAM-Speicher (SRAM), ein dynamischer RAM-Speicher
(DRAM), ein ferroelektrischer RAM-Speicher (FERAM)
und/oder ein magnetischer RAM-Speicher (MRAM).
[0124] Programmspeicher 212 ist vorzugsweise ein
lokaler mit der Vorrichtung 20 fest verbundener Daten-
trager. Mit der Vorrichtung 20 fest verbundene Daten-
trager sind beispielsweise Festplatten, die in die Vor-
richtung 20 eingebaut sind. Alternativ kann der Daten-
trager beispielsweise auch ein mit der Vorrichtung 20
trennbar verbindbarer Datentréger sein.

[0125] Programmspeicher 212 enthalt beispielsweise
das Betriebssystem von der Vorrichtung 20, das beim
Starten der Vorrichtung 20 zumindest teilweise in Haupt-
speicher 211 geladen und vom Prozessor 210 ausgefiihrt
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wird. Insbesondere wird beim Starten von Vorrichtung 20
zumindest ein Teil des Kerns des Betriebssystemsin den
Hauptspeicher 211 geladen und von Prozessor 210 aus-
gefuhrt.

[0126] Das Betriebssystem ermdglicht insbesondere
die Verwendung der Vorrichtung 20 zur Datenverarbei-
tung. Es verwaltet beispielsweise Betriebsmittel wie
Hauptspeicher 211 und Programmspeicher 212, Kom-
munikationsschnittstelle 213, das optionale Ein- und
Ausgabegerat 214, stellt unter anderem durch Program-
mierschnittstellen anderen Programmen grundlegende
Funktionen zur Verfiigung und steuert die Ausfiihrung
von Programmen.

[0127] Prozessor 210 steuert zudem die Kommunika-
tionsschnittstelle 213, welche beispielsweise eine Netz-
werkschnittstelle sein kann und als Netzwerkkarte, Netz-
werkmodul und/oder Modem ausgebildet sein kann. Die
Kommunikationsschnittstelle 213 ist insbesondere dazu
eingerichtet, eine Verbindung der Vorrichtung 20 mit
anderen Vorrichtungen (z. B. zumindest eine der Vor-
richtungen 200, 300, und/oder 400 nach Fig. 1), insbe-
sondere Uber ein (drahtloses) Kommunikationssystem,
beispielsweise ein Netzwerk, herzustellen und mitdiesen
zu kommunizieren. Die Kommunikationsschnittstelle
213 kann beispielsweise Daten (liber das Kommunika-
tionssystem) empfangen und an Prozessor 210 weiter-
leiten und/oder Daten von Prozessor 210 empfangen
und (Uber das Kommunikationssystem) senden. Beispie-
le fur ein Kommunikationssystem sind ein lokales Netz-
werk (LAN), ein groRraumiges Netzwerk (WAN), ein
drahtloses Netzwerk (beispielsweise gemafl dem
IEEE-802.11-Standard, dem Bluetooth (LE)-Standard
und/oder dem NFC-Standard), ein drahtgebundenes
Netzwerk, ein Mobilfunknetzwerk, ein Telefonnetzwerk
und/oder das Internet. Beispielsweise kann mittels der
Kommunikationsschnittstelle 213 mit dem Internet un-
d/oder anderen Vorrichtungen kommuniziert werden. Im
Falle der Vorrichtungen 200, 300, 400 nach Fig. 1 kann
mittels der jeweiligen Kommunikationsschnittstelle 213
beispielsweise mitden jeweiligen anderen Vorrichtungen
200, 300, 400 oder dem Internet kommuniziert werden.
[0128] Uber eine derartige Kommunikationsschnitt-
stelle 213 kann insbesondere die zumindest eine Be-
schleunigungsinformation (vgl. Schritt 301 nach Fig. 3),
die zumindest eine Sensorinformation (vgl. Schritt 302
nach Fig. 3), und/oder eine Zustandsinformation (vgl.
Schritt 303 bzw. 304 nach Fig. 3) erhalten (empfangen)
werden oder Uber diese an eine weitere Vorrichtung
ausgegeben werden.

[0129] Des Weiteren kann Prozessor 210 zumindest
ein optionales Ein-/Ausgabegerat 214 steuern. Ein-/Aus-
gabegerat 214 ist beispielsweise eine Tastatur, eine
Maus, eine Anzeigeeinheit, ein Mikrofon, eine berlh-
rungsempfindliche Anzeigeeinheit, ein Lautsprecher,
ein Lesegerat, ein Laufwerk und/oder eine Kamera.
Ein-/Ausgabegerat 214 kann beispielsweise Eingaben
eines Benutzers aufnehmen und an Prozessor 210 wei-
terleiten und/oder Informationen fiir den Benutzer von
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Prozessor 210 empfangen und ausgeben.

[0130] SchlieBlich kann die Vorrichtung 20 noch wei-
tere Komponenten 215, 216 umfassen.

[0131] Beschleunigungssensor(en) 215 kdnnen bei-
spielsweise eine oder mehrere Beschleunigungsinfor-
mationen erfassen (vgl. Schritt 301 nach Fig. 3).

[0132] Sensor(en) 216 sind beispielsweise ein Tem-
peratursensor, um eine Temperaturinformation umfasst
von der zumindest einen Sensorinformation zu erfassen,
und/oder ein Timer, um eine Zeitinformation umfasst von
der zumindest einen Sensorinformation zu erfassen,
und/oder optional ein Helligkeitssensor, um eine Hellig-
keitsinformation umfasst von der zumindest einen Sen-
sorinformation zu erfassen. Sowohl die Temperaturinfor-
mation, die Zeitinformation als auch die Helligkeitsinfor-
mation kénnen von der zumindest einen Sensorinforma-
tionen umfasst bzw. reprasentiert sein (vgl. Schritt 302
nach Fig. 3).

[0133] Die im Folgenden aufgefiihrten Ausflihrungs-
beispiele sollen ebenfalls als offenbart verstanden wer-
den:

Die erfindungsgemafe Losung ermdglicht es, einen Pro-
zess- und Programmablauf einer Geschirrspllmaschine
eineindeutig (d.h. genau bzw. exakt) zu beschreiben,
sowohl bei im Haushalt eingesetzten Geschirrspilma-
schinen als auch bei gewerblichen Geschirrsplilmaschi-
nen.

[0134] Hierzukann beispielsweise ein Dosiergeratdas
Verfahren nach dem ersten Aspekt der vorliegenden
Erfindung ausfiihren und/oder steuern, das autark be-
treibbar ist, und eine Mehrzahl voneinander unterschied-
licher Zubereitungen in den Splilprozess abgeben kann.
[0135] Eine Vorrichtung nach dem zweiten Aspekt der
Erfindung, z. B. ein Dosiergerat 200 nach Fig. 1, umfasst
zumindest einen Beschleunigungssensor, der im Be-
handlungsraum einer

[0136] Geschirrsplilmaschine anordenbar ist. Ein de-
rartiger Beschleunigungssensor, beispielsweise mon-
tiert auf einer Elektronikplatine des (autarken) Dosierge-
rates, ist in der Lage Vibrationen, Erschiitterungen un-
d/oder mechanische Ereignisse wahrend eines Ge-
schirrspllprozesses bzw. Reinigungsprogramms voll-
umfanglich zu erfassen und einer Interpretation zugang-
lich zu machen. In Kombination mit anderen Sensoren,
wie z. B. einem Temperatursensor kann das Reinigungs-
programm eineindeutig beschrieben werden. Die ermit-
telten Daten der Sensoren kénnen beispielsweise An-
wendungen zum maschinellen Lernen zugefihrt wer-
den, womit dann beispielsweise Musteranalysen erstellt
werden und diese dann zur Bestimmung von Steuer-
daten zur Steuerung und/oder Regelung einer Vorrich-
tung nach dem zweiten Aspekt der Erfindung, z. B. einem
Dosiergerat oder einer Geschirrsplilmaschine eingesetzt
werden kdnnen.

[0137] Die vorliegende Erfindung ermdglicht die fol-
genden Vorteile:

- Vollumfangliche sensorische Beschreibung eines
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von einer Geschirrspilmaschine durchgefiuhrten
Reinigungsprogrammes;

- Eineindeutige Beschreibung von Prozessereignis-
sen;

- Maschinenunabhangige Anwendbarkeit;

- Erstellen von Spiilprofilen;

- Anwendung von maschinellem Lernen und Muster-
erkennung; und

- Entwicklung von z. B. Algorithmen zur Steuerung
und/oder Regelung eines Dosiergerates.

[0138] Ausfiihrungsbeispiel A - Herkdmmlicher Spiil-
prozess eines von einer Geschirrsplilmaschine durch-
geflhrten Reinigungsprogrammes:

Fig. 4 zeigt erfasste Informationen 415 eines Beschleu-
nigungssensors (415x, 415y, 415z) und eines Tempera-
tursensors (416) in einem Plot. Die x-Achse bildet die Zeit
in Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe der erfassten
Beschleunigungsinformationen (415x, 415y, 415z) zeigt
die Oszillation des Beschleunigungssensors. Die y2-
Achse zeigt den Verlauf der Temperatur (416). Die Be-
schleunigungsinformationen (415x, 415y, 415z) und die
Sensorinformation indikativ fur die Temperatur (416)
wurden mit einer Abtastrate von 10 Hz vorliegend erfasst.
Die folgenden Prozessschritte sind gemaf der Bezeich-
nungen in der Fig. 4 zu erkennen: Fullen mit Wasser
("filling"), Vorspulen ("pre-wash cold (no water ex-
change)"), Hauptreinigungsgang ("main wash"), Was-
serwechsel ("water exchange"), erstes Spulen ("1st rin-
se"), finales Spulen ("final rinse"), sowie Trocknungsvor-
gang ("drying").

[0139] DerBeschleunigungssensor und der Tempera-
tursensor, die zur Erfassung der Informationen einge-
setzt wurden, sind von einem Dosiergerat (z. B. Vorrich-
tung 200 nach Fig. 1) umfasst, dass l6sbar in dem Be-
handlungsraum der Geschirrspiilmaschine (z. B. Vor-
richtung 300 nach Fig. 1) anordenbar ist. Vorliegend
wurde das Dosiergerat aufrecht im unteren Korb des
Behandlungsraums angeordnet und zwischen den Tel-
lerhaltevorrichtungen des unteren Korbs fixiert. Fig. 4
zeigt den Verlauf des Reinigungsprogramms auf allen
Achsen des Beschleunigungssensors in Kombination
mit der Temperatur. Die Auswertung der erfassten (z.
B. gemessenen) Beschleunigungsinformation des Be-
schleunigungssensors in Kombination mit der Tempera-
tur erlaubt eine eineindeutige Beschreibung des Reini-
gungsprogramms.

[0140] Aufallen drei Achsen wird Uberraschenderwei-
se trotz der Fixierung des Dosiergerates im Korb eine
deutliche Vibration (in Fig. 4 als Oszillation zu erkennen)
seitens des Beschleunigungssensors erfasst. Die Vibra-
tion rihrt von der Bewegung der Spriiharme und vom
Auftreffen von Wasser auf dem Dosiergerat, sowie vom
Laufen der Umwalzpumpe der Geschirrspilmaschine.
Damit ist der Beschleunigungssensor geeignet festzu-
stellen, ob ein Spiilprozess begonnen hat oder nicht (in
Fig. 4 als "start of cycle identification" gekennzeich-
net)." Im Vergleich zu einem laufenden Reinigungspro-
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gramm ist wahrend der Fillphase (in Fig. 4 als "filling"
gekennzeichnet) auf allen Raumrichtungen nur ein deut-
lich verringertes und gleichmaRiges Signal (in Fig. 4 als
"silent noise" gekennzeichnet; auf Deutsch Ruherau-
schen) festzustellen (vgl. auch Fig 4 und Fig. 5).
[0141] Fig. 5 zeigt erfasste Informationen 515 eines
Beschleunigungssensors (515x, 515y, 515z) und eines
Temperatursensors (516) in einem Plot. Die x-Achse
bildet die Zeit in Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe
der erfassten Beschleunigungsinformationen (515x,
515y, 515z) zeigt die Oszillation des Beschleunigungs-
sensors. Die y2-Achse zeigt den Verlauf der Temperatur
(516). Die Beschleunigungsinformationen (515x, 515y,
515z) und die Sensorinformation indikativ fiir die Tem-
peratur (516) wurden mit einer Abtastrate von 10 Hz
vorliegend erfasst. Die folgenden Prozessschritte sind
gemal der Bezeichnungen in der Fig. 5 zu erkennen:
Fullen mit Wasser ("filling"), Hauptreinigungsgang
("main wash"), Wasserwechsel ("water exchange"), ers-
tes Spilen ("1st rinse"), finales Spilen ("final rinse").
[0142] Es ist daher durch den Vergleich des Ruhe-
rauschpegels mit einem aktuellen Pegel mdglich einein-
deutig festzustellen, ob ein Reinigungsprogramm gest-
artet wurde oder nicht.

[0143] Solange der Spulprozess des Reinigungspro-
gramms aktiv ist, oszilliert das Signal auf allen Achsen mit
unterschiedlichem Auslenken. Der Grad der Auslenkung
ist abhangig von der Positionierung des Dosiergerates
und somit des Beschleunigungssensors. In Fig. 4 ist der
Beschleunigungssensor aufrecht auf einer von dem Do-
siergerat umfassten Platine angeordnet. Mit einer defi-
nierten (d.h. fixen) Position des Dosiergerates ergeben
sich daraus definierte Achsenrichtungen. Im Beispiel der
Fig. 4 steht das Dosiergerat und damit auch die Platine
parallel zu den Seitenwanden des Behandlungsraums
der Geschirrspllmaschine. Damit zeigt die x-Achse in
Richtung Rickwand und Tur, die y-Achse in Richtung
Deckel und Boden und die z-Achse in Richtung der
Seitenwande links und rechts. Auf der z-Achse sind
nun eindeutig die starksten Oszillationen im Vergleich
mit den anderen Achsen zu erkennen. Diese Oszillatio-
nen riihren vom Auftreffen des Sprihstrahls auf den
Seitenflaichen des Dosiergerates her und verursachen
somit eine Bewegung des Beschleunigungssensors.
Das bedeutet, immer wenn auf der z-Achse im Vergleich
zu den anderen Achsen starkere Signale auftreten, ist
das Dosiergerat seitenwandparallel aufgestellt. Ist das
Signal auf der x-Achse am starksten, ist das Gerat paral-
lel zur Tir aufgestellt. Damit ist die Position des Dosier-
gerates in der Geschirrspilmaschine eineindeutig be-
stimmbar. Diese Information kann genutzt werden, um
einem Benutzer beispielsweise Hinweise zur Aufstellung
des Dosiergerates zu geben oder im Fall von mitunter
auftretenden Stérungen Ratschlage zu deren Lésung zu
geben.

[0144] Ausflhrungsbeispiel B - Erkennen eines Was-
serwechsels im Rahmen eines von einer Geschirrsplil-
maschine durchgefihrten Reinigungsprogramms:
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Ein autarkes Mess- und/oder Dosiersystem, z. B. ein
Dosiergerat (z. B. Vorrichtung 200 nach Fig. 1), sollte
in der Lage sein, wahrend eines laufenden Reinigungs-
programms einzelne Programmeschritte zu identifizieren,
um beispielsweise eine individuelle Zubereitung von
Reinigungsmittel gewahrleisten zu kénnen. Das ist ins-
besondere fiir ein autarkes, automatisches Dosiergerat
wichtig, weil, abhangig von der zeitlichen Lage im Splil-
prozess, Dosiervorgange ausgeldst werden missen, um
eine zufriedenstellende Leistung fiir einen Benutzer zu
garantieren. Charakteristisch fur jeden Spulprozess sind
Wasserwechsel, bei denen mindestens ein Teil, meis-
tens das komplette Volumen gegen frisches, in der Regel
kaltes Wasser ausgetauscht wird. Derartige Wasser-
wechsel finden in der Regel nach einem Vorspiilgang
bzw. Vorreinigungsgang, nach einem Hauptspulgang
bzw. Hauptreinigungsgang und nach einem Zwischen-
spllgang im Rahmen des Reinigungsprogramms der
Geschirrspulmaschine (z. B. Vorrichtung 300 nach Fig.
1) statt. Sie sind charakterisiert durch einen Pumpvor-
gang, bei dem das Wasser des vorherigen Spilab-
schnitts mit Hilfe einer Abwasserpumpe ausgetragen
wird und einen Fillvorgang, bei dem das frische Wasser
in die Geschirrspulmaschine strémt. Wahrend der Vor-
gange ist die Spriharmrotation gestoppt.

[0145] Fig. 6 zeigt erfasste Informationen 615 eines
Beschleunigungssensors (615y) und eines Temperatur-
sensors (616) in einem Plot. Die x-Achse bildet die Zeitin
Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe der erfassten
Beschleunigungsinformationen (615y) zeigt die Oszilla-
tion des Beschleunigungssensors. Die y2-Achse zeigt
den Verlauf der Temperatur (616). Die Beschleunigungs-
informationen (615y) und die Sensorinformation indikativ
fur die Temperatur (616) wurden mit einer Abtastrate von
10 Hz vorliegend erfasst. Die folgenden Prozessschritte
sind gemaR der Bezeichnungen in der Fig. 6 zu erken-
nen: Vorspulen ("pre-wash cold (no water exchange)"),
Hauptreinigungsgang ("main wash"), Trocken pumpen
("drain pump"), erstes Spllen ("1strinse"), finales Spulen
("final rinse"), sowie Trocknungsvorgang ("drying").
[0146] Fig. 6 zeigt mehrere Wasserwechsel auf der y-
Achse eines Verlaufs, der von einer erfassten Beschleu-
nigungssensorinformation reprasentiert ist. Die y-Achse
ist besonders sensitiv auf die Vorgange, weil ihre Aus-
richtung u.a. zum Maschinenboden zeigt. Der Beschleu-
nigungssensor registriert zunachst die Vibration der Ab-
wasserpumpe (in Fig. 6 mit "drain pump" gekennzeich-
net). Danach folgt eine Ruhepause ohne Spriharmbe-
wegung, in der das Wasser einstromt. Die Kombination
der beiden Vorgange beschreibt eindeutig den Wasser-
wechsel. Wird das Signal des Beschleunigungssensors
mit einem Signal als von einem Temperatursensor er-
fasste Temperaturinformation verkniipft, ist der Vorgang
eineindeutig beschreibbar. Denn strémt kiihles Wasser
in die Maschine ein, sinkt die Innenraumtemperatur nach
Wiederstart der Umwalzpumpe signifikant ab (in Fig. 6
mit "first rinse" gekennzeichnet bzw. zu Beginn des Ab-
schnitts "final rinse").
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[0147] Es ist daher durch eine Identifizierung eines
Pumpvorgangs und/oder einer ggf. nachfolgenden Ru-
hepause basierend auf einer von einem Beschleuni-
gungssensor erfassten Beschleunigungsinformation
und einer von einem Temperatursensor erfassten Tem-
peraturinformation moglich, einen Wasserwechsel ein-
eindeutig zu bestimmen.

[0148] Fir den Fall, dass der Abpumpvorgang nicht
eindeutig identifiziert werden kann, z. B. aufgrund der
Positionierung des Dosiergerates, reicht es mitunter
auch aus, die Ruhephase und den Temperaturabfall
nach Wiederstart als eineindeutiges Signal zu kombinie-
ren und daraus auf einen Wasserwechsel zu schlief3en.
Bei Identifikation der Ruhephase kann das Dosiergerat
beispielsweise einen Timer starten, mittels dem Uber-
wachtwerden kann, wann auf den Achsen des Beschleu-
nigungssensors, der eine Bewegung des Beschleuni-
gungssensor auf diesen Achsen erfasst, wieder eine
Bewegung erkannt wird. Erfolgt dies in einem festge-
legten Zeitfenster und sinkt dabei die Temperatur in
einem festgelegten Zeitfenster, ist der Wasserwechsel
auch hier sicher erkannt.

[0149] Diesichere ErkennungvonWasserwechselnist
fur die Beschreibung des gesamten Spllprozesses bzw.
eines von der Geschirrspilmaschine durchgefiihrten
Reinigungsprogramms sehr wichtig, denn es muss ein-
deutig unterschieden werden, ob der nachfolgende Spil-
gang des Reinigungsprogramms ein Reinigungsgang,
eine Zwischenspulgang oder ein Klarspulgang ist.
[0150] Ausfiihrungsbeispiel C - Erkennen eines Trock-
nungsgangs eines von einer Geschirrspilmaschine
durchgefiihrten Reinigungsprogramms:

Nach Beendigung des Klarspulgangs ("final rinse", vgl.
vorstehendes Ausfiihrungsbeispiel B) startet die Ge-
schirrsplilmaschine (z. B. Vorrichtung 300 nach Fig. 1)
in die Trocknungsphase. In der Trocknungsphase trock-
net das Geschirr aufgrund der gespeicherten Energie
aus dem vorangegangenen Klarspilen (entsprechend
den Warmekapazitaten der unterschiedlichen Geschirr-
materialien). Die Trocknungsphase zeichnet sich aber
vor allem dadurch aus, dass die Spriiharme nun nicht
mehr bewegt werden. Ahnlich wie in dem Ausfilhrungs-
beispiel A des Flillens, ist die Trocknung eine ausge-
pragte "silent noise" Phase, da z. B. kein Wasser umge-
walzt wird. Damit ist die Trocknungsphase eindeutig vom
vorangegangenen Klarsplilgang auf allen Achsen des
Beschleunigungssensors tber den Vergleich der Oszil-
lationen zu unterscheiden (vgl. Fig. 6 und Fig. 7).
[0151] Fig. 7 zeigt erfasste Informationen 715 eines
Beschleunigungssensors (715x, 715y, 715z) und eines
Temperatursensors (716) in einem Plot. Die x-Achse
bildet die Zeit in Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe
der erfassten Beschleunigungsinformationen (715x,
715y, 715z) zeigt die Oszillation des Beschleunigungs-
sensors. Die y2-Achse zeigt den Verlauf der Temperatur
(716). Die Beschleunigungsinformationen (715x, 715y,
715z) und die Sensorinformation indikativ fir die Tem-
peratur (716) wurden mit einer Abtastrate von 10 Hz
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vorliegend erfasst. Die folgenden Prozessschritte sind
gemal der Bezeichnungen in der Fig. 7 zu erkennen:
Hauptreinigungsgang ("main wash"), Wasserwechsel
("water exchange"), erstes Spulen ("1st rinse"), finales

Spilen ("final rinse"), sowie Trocknungsvorgang
("drying").
[0152] WieinFig. 7 deutlich zu erkennen ist, stoppt die

Geschirrspiilmaschine die Spriharmrotation zwischen
Minute 62 und Minute 63. Das Wasser wird abgepumpt
und das Geschirr trocknet mittels Eigenwarme. Fiir den
Benutzer beginnt jetzt die Wartezeit, in der die Geschirr-
spllmaschine vermeintlich inaktiv ist. Ein autarkes Do-
siergerat (z. B. Vorrichtung 200 nach Fig. 1) kann bei-
spielsweise mit Beginn der Wartezeit einen Timer star-
ten. Uberschreitet der Timer einen festgelegten Wert und
auf allen Achsen wird seitens des Beschleunigungssen-
sors keine Bewegung mehr erfasst, ist eindeutig davon
auszugehen, dass die Trocknungsphase begonnen hat.
[0153] Es ist daher durch den Vergleich eines Aktiv-
pegels mit einem aktuellen Pegel festzustellen, ob die
Spriiharmbewegung beendet wurde oder nicht. Ferner
ist daher durch Kombination der Beschleunigungsinfor-
mation mit einer Zeitmessung eine eindeutige Identifika-
tion des Trocknungsvorgangs, der im Rahmen eines
Reinigungsprogramms  einer Geschirrspulmaschine
durchgeflhrt wird, durchfihrbar.

[0154] Fig. 8 zeigt erfasste Informationen 815 eines
Beschleunigungssensors (815z) und eines Temperatur-
sensors (816) in einem Plot. Die x-Achse bildet die Zeitin
Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe der erfassten
Beschleunigungsinformationen (815z) zeigt die Oszilla-
tion des Beschleunigungssensors. Die y2-Achse zeigt
den Verlauf der Temperatur (816). Die Beschleunigungs-
informationen (815z) und die Sensorinformation indikativ
fur die Temperatur (816) wurden mit einer Abtastrate von
10 Hz vorliegend erfasst. Die folgenden Prozessschritte
sind gemaR der Bezeichnungen in der Fig. 8 zu erken-
nen: Fillen mit Wasser ("filling"), Hauptreinigungsgang
("main wash"), Wasserwechsel ("water exchange"), ers-
tes Spllen ("1st rinse"), finales Spilen (“final rinse"),
sowie zeolithaktiver Trocknungsvorgang ("zeolith
drying") umfassend Ventilation und Aufheizen ("zeolith
ventilation and heating").

[0155] Inbeispielhaften Ausgestaltungenistder Trock-
nungsprozess z. B. eine thermisch aktivierte Trocknung,
auch als sogenannte Zeolith-Trocknungsverfahren be-
zeichnet. Dabei wird in einem idealen Spllprozess auf
das Aufheizen des Geschirrs im Klarspilgang ("final
rinse") verzichtet, tatsdchlich kann das Geschirr sogar
leicht abkihlen (vgl. Fig. 8). Der Ubergang in den Trock-
nungsgang kann nun wieder durch Pegelvergleich ermit-
telt werden. Der Timer in Kombination mit dem Bewe-
gungssignal wirde nun jedoch nach ca. 5 Minuten wieder
eine Oszillation auf allen Achsen feststellen, denn bei
dem sogenannte Zeolith-Trocknungsverfahren lauft
dann ein Ventilator an, der die feuchte Luft zum Zeo-
lith-Adsorber fordert. Dort wird das in der Luft enthaltene
Wasser auf dem Zeolith absorbiert. Da es sich der der
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Adsorption um einen exothermen Vorgang handelt, wird
die in den Spulbehélter zuriickstromende, getrocknete
Luft stark erwarmt, was zum Anstieg der Innenraumtem-
peratur fuhrt. Das heif3t, beim Sonderfall Zeolith steigt die
Temperatur wahrend der Trocknung noch einmal deut-
lich an. Dieser Vorgang ist wiederrum mit dem Beschleu-
nigungssensor in Kombination mit einem Temperatur-
sensor eindeutig zu identifizieren, und damit auch der
Sonderfall Zeolith-Trocknungsverfahren, weil in keiner
anderen Geschirrsplilmaschine (z. B. europaischer Bau-
art) die Trocknung aktiv beheizt wird.

[0156] Es ist daher durch eine Kombination von einer
erfassten Beschleunigungsinformation und einer Tem-
peraturinformation mdglich, zeolithaktive Splilgange im
Trocknungsprozess eines von einer Geschirrspilma-
schine durchgeflihrten Reinigungsprogramms zu identi-
fizieren.

[0157] Ausflhrungsbeispiel D - Erkennen eines Endes
("End-of-Cycle Erkennung") eines von einer Geschirr-
spulmaschine durchgefiihrten Reinigungsprogramms:
Die Erkennung des wahren Endes eines Spiilgangs ist
fur ein autarkes Dosiergerat (z. B. Vorrichtung 200 nach
Fig. 1) nicht ohne weiteres mdglich. Ein Ende der Oszil-
lationsphase bedeutet zunéachst erstmal den Start der
Trocknungsphase eines von einer Geschirrsplilmaschi-
ne (z. B. Vorrichtung 300 nach Fig. 1) durchgefiihrten
Reinigungsprogramms und hat noch nichts mit dem ab-
soluten Ende des Spulgangs zu tun.

[0158] Fig. 9 zeigt erfasste Informationen 915 eines
Beschleunigungssensors (915x, 915y, 915z) und eines
Temperatursensors (916) in einem Plot. Die x-Achse
bildet die Zeit in Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe
der erfassten Beschleunigungsinformationen (915x,
915y, 915z) zeigt die Oszillation des Beschleunigungs-
sensors. Die y2-Achse zeigt den Verlauf der Temperatur
(916). Die Beschleunigungsinformationen (915x, 915y,
915z) und die Sensorinformation indikativ fiir die Tem-
peratur (916) wurden mit einer Abtastrate von 10 Hz
vorliegend erfasst. Die folgenden Prozessschritte sind
gemal der Bezeichnungen in der Fig. 9 zu erkennen:
Vorspilen ("pre-wash"), Verdiunnen ("water dillution"),
Hauptreinigungsgang ("main wash"), Pumpen nach
dem Hauptreinigungsgang ("pumping (end of main cy-
cle)"), Wasserwechsel ("water exchange"), erstes Spu-
len ("1st rinse"), finales Spilen ("final rinse"), Pumpen
nach dem finalen Spilen ("pumping (end of final rinse
cycle)"), Trocknungsvorgang ("drying"), sowie finales
Pumpen ("final pumping").

[0159] Fig. 10 zeigt erfasste Informationen 1015 eines
Beschleunigungssensors (1015x, 1015y, 1015z) und ei-
nes Temperatursensors (1016) in einem Plot. Die x-Ach-
se bildetdie Zeitin Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe
der erfassten Beschleunigungsinformationen (1015x,
1015y, 1015z) zeigt die Oszillation des Beschleuni-
gungssensors. Die y2-Achse zeigt den Verlauf der Tem-
peratur (1016). Die Beschleunigungsinformationen
(1015x, 1015y, 1015z) und die Sensorinformation indika-
tiv fur die Temperatur (1016) wurden mit einer Abtastrate
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von 10 Hz vorliegend erfasst. Die folgenden Prozess-
schritte sind gemaR der Bezeichnungen in der Fig. 10 zu
erkennen: Vorspllen ("pre-wash"), Hauptreinigungs-
gang ("main wash"), Wasserwechsel ("water ex-
change"), erstes Spulen ("1st rinse"), finales Spilen
("final rinse"), Trocknungsvorgang ("drying"), sowie fina-
les Pumpen ("final pumping").

[0160] Fig. 11 zeigt erfasste Informationen 1115 eines
Beschleunigungssensors (1115x, 1115y, 1115z) und ei-
nes Temperatursensors (1116) in einem Plot. Die x-Ach-
se bildetdie Zeitin Minuten ab. Die y1-Achse der Verlaufe
der erfassten Beschleunigungsinformationen (1115x,
1115y, 1115z) zeigt die Oszillation des Beschleunigungs-
sensors. Die y2-Achse zeigt den Verlauf der Temperatur
(1116). Die Beschleunigungsinformationen (1115x,
1115y, 1115z) und die Sensorinformation indikativ fir
die Temperatur (1116) wurden mit einer Abtastrate von
10 Hz vorliegend erfasst. Die folgenden Prozessschritte
sind gemaR der Bezeichnungen in der Fig. 11 zu er-
kennen: Fullen mit Wasser ("filling"), Hauptreinigungs-
gang ("main wash"), Wasserwechsel ("water ex-
change"), erstes Spllen ("1st rinse"), finales Spilen
("final rinse"), sowie Trocknungsvorgang ("drying").
[0161] Dem Verbraucher wird das Ende des Spiil-
gangs typischerweise durch ein akustisches Signal oder
eine Anzeige auf dem Display angezeigt. Diese Méglich-
keit hat ein sich im Behandlungsraum der Geschirrspiil-
maschine befindliches Dosiergerat jedoch nicht. Viele
Reinigungsprogramme von Geschirrspllmaschinen
schlieflen beispielsweise die Trocknungsphase mit ei-
nem oder mehreren Pumpschritten ab, um z. B. Konden-
sat und Restflotte auszutragen. Das Laufen der Abwas-
serpumpe wiederum verursacht ausreichend Vibratio-
nen, die von einem Beschleunigungssensor erfasst wer-
den konnen (vgl. Fig. 9, 10, sowie 11, "Final Pumping").
[0162] Es ist daher durch eine Kombination von einer
Beschleunigungsinformation und erfassten Zeitmess-
werten, z. B. mit einem Timer erfasste Zeitinformation,
moglich, das Ende eines Reinigungsprogramms durch
die im Rahmen eines Trocknungsprozesses des Reini-
gungsprogramms erfasste Beschleunigungsinformation
und Zeitinformation zu identifizieren.

Ausflihrungsbeispiel E - Nutzung der Erkenntnisse:

[0163] Ein Dosiergerat(z. B. Vorrichtung 200 nach Fig.
1) mit entsprechender sensorischer Ausstattung (insbe-
sondere ein von diesem umfasste Beschleunigungssen-
sor) kann beispielsweise dazu genutzt werden, jeden
einzelnen Spllvorgang einer Geschirrspilmaschine (z.
B. Vorrichtung 300 nach Fig. 1) zu untersuchen, zu Gber-
wachen und zu kommunizieren. Dabei kdnnen alle sen-
sorischen Daten (insbesondere Beschleunigungsinfor-
mation, Temperaturinformation, sowie Zeitinformation)
beispielsweise in einer Datenbank gespeichert und einer
Auswertung zugefiihrt werden. Die Speicherung und die
Auswertung kénnen z. B. lokal erfolgen, bevorzugt aber
in einem Remote system (z. B. Server oder Servercloud).



35 EP 3 813 624 B1 36

Die Daten kdnnen auch optional einem Machine-Lear-
ning-Tool zugefiihrt werden, um z. B. Datenmuster (Pat-
tern) zu erkennen. Die Datenmuster kénnen beispiels-
weise dazu benutzt werden, dem Benutzer Feedback zu
seiner Anwendung zu geben, auf Probleme hinzuweisen
oder ein Dosiergerat zu steuern.

[0164] Als Beispiel sei Folgendes angefihrt:

Ein Benutzer eines (autarken) Dosiergerats (z. B. Vor-
richtung 200 nach Fig. 1) wahlt auf seiner Geschirrsplil-
maschine ein bestimmtes Reinigungsprogramm, jedoch
stets dasselbe (wie etwa in Fig. 4 dargestellt). Das Do-
siergerat nimmt den Verlauf des Reinigungsprogramms
wahr. In einer herkdbmmlichen Einstellung wirde das
Dosiergerat z. B. bei Sensierung einer Spritharmbewe-
gung und einem Temperaturanstieg Reiniger dosieren.
Nun koénnte das Dosiergerat jedoch z. B. lernen, schon
friher zu dosieren, weil das Muster des Reinigungspro-
gramms schon frihzeitig erkannt wird. Damit wird z. B.
die Reinigungszeit mit anwesender Chemie signifikant
verlangert und somit ein verbessertes Reinigungsergeb-
nis erzielt.

[0165] Ein Benutzer eines derartigen (autarken) Do-
siergerats benutzt in einem weiteren Beispiel wahrend
der Woche ein Reinigungsprogramm mit langer Reini-
gungsdauer, und wahrend der Wochenenden stets Rei-
nigungsprogramme mit kurzen Reinigungsdauern. Mit
den aufgezeichneten Daten kann ein Nutzerprofil erstellt
werden, und beispielsweise die Menge von zu dosierem-
den Reinigungsmittel an die jeweiligen Reinigungspro-
gramme wahrend der Woche und am Wochenende an-
gepasst werden.

[0166] Es gilt bei allen Aspekten der Erfindung grund-
satzlich einen oder mehrere der folgenden Aspekte:

- Alle Daten koénnen lokal und remote gespeichert
werden;

- Alle Daten kdnnen einer zusatzlichen Datenanalyse
unterzogen werden;

- Alle Daten kénnen mit einem Machine-Learning Tool
bearbeitet werden;

- Aus den Daten kénnen Riickschlisse auf das Be-
nutzerverhalten gezogen werden;

- Aus den Daten kénnen Benutzerprofile erstellt wer-
den; und

- Aus den Ergebnissen der Datenanalyse und/oder
des Machine-Learnings kénnen Algorithmen (Hand-
lungsanweisungen) fir den Betrieb eines autarken
Dosiergerates abgeleitet werden.

[0167] In den Patentanspriichen verwendete Begriffe

wie "umfassen", "aufweisen", "beinhalten", "enthalten"

und dergleichen schlieRen weitere Elemente oder Schrit-

te nicht aus. Unter die Formulierung "zumindest teilwei-

se" fallen sowohl der Fall "teilweise" als auch der Fall

"vollstandig". Die Formulierung "und/oder" soll dahinge-

hend verstanden werden, dass sowohl die Alternative als

auch die Kombination offenbart sein soll, also "A und/o-

der B" bedeutet "(A) oder (B) oder (A und B)". Die Ver-
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wendung des unbestimmten Artikels schlie3t eine Mehr-
zahl nicht aus. Eine einzelne Vorrichtung kann die Funk-
tionen mehrerer in den Patentanspriichen genannten
Einheiten bzw. Vorrichtungen ausfiihren. In den Patent-
ansprichen angegebene Bezugszeichen sind nicht als
Beschrankungen der eingesetzten Mittel und Schritte
anzusehen.

[0168] Die in dieser Spezifikation beschriebenen Aus-
fuhrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung und die
diesbeziiglich jeweils angefiihrten optionalen Merkmale
und Eigenschaften sollen auch in allen Kombinationen
miteinander offenbart verstanden werden. Insbesondere
soll auch die Beschreibung eines von einem Ausfiih-
rungsbeispiel umfassten Merkmals - sofern nicht explizit
gegenteilig erklart - vorliegend nicht so verstanden wer-
den, dass das Merkmal flir die Funktion des Ausfiih-
rungsbeispiels unerlasslich oder wesentlich ist. Die Ab-
folge der in dieser Spezifikation geschilderten Verfah-
rensschritte in den einzelnen Ablaufdiagrammen ist nicht
zwingend, alternative Abfolgen der Verfahrensschritte
sind denkbar. Die Verfahrensschritte kdnnen auf ver-
schiedene Art und Weise implementiert werden, so ist
eine Implementierung in Software (durch Programma-
nweisungen), Hardware oder eine Kombination von bei-
dem zur Implementierung der Verfahrensschritte denk-
bar.

Patentanspriiche
1. Verfahren (30), umfassend:

- Erfassen von zumindest einer Beschleuni-
gungsinformation indikativ fiir einen Verlauf
von gemessenen Beschleunigungswerten, wo-
bei die zumindest eine Beschleunigungsinfor-
mation seitens zumindest eines Beschleuni-
gungssensorsin einem Behandlungsraum einer
Geschirrspilmaschine (300) erfasst wird, wobei
der Beschleunigungssensor Teil von einem se-
paraten Dosiergerat in dem Behandlungsraum
der Geschirrspllmaschine ist;

- Bestimmen einer Zustandsinformation indika-
tiv fir einen Prozessschritt innerhalb eines von
der Geschirrspllmaschine durchgefiihrten Rei-
nigungsprogramms, wobei die Zustandsinfor-
mation basierend auf der zumindest einen Be-
schleunigungsinformation bestimmt wird,;

- Erfassen von zumindest einer Sensorinforma-
tion indikativ fUr einen Verlauf einer Temperatur
und/oder einer Zeit,

wobei die Zustandsinformation ferner basierend
auf der zumindest einen Sensorinformation be-
stimmt wird;

- Ausgeben bzw. Veranlassen des Ausgebens
der bestimmten Zustandsinformation,

- wobei die zumindest eine Beschleunigungs-
information in Bezug auf eine vordefinierte Ori-



37

entierung und/oder Positionierung des zumin-
dest einen Beschleunigungssensors in dem Be-
handlungsraum der Geschirrspilmaschine er-
fasst wird, wobei die zumindest eine Beschleu-
nigungsinformation ein Signal in Richtung eines
jeden von zwei oder drei Freiheitsgraden repra-
sentiert,

- wobei die vordefinierte Orientierung und/oder
die vordefinierte Positionierung des zumindest
einen Beschleunigungssensors in dem Be-
handlungsraum der Geschirrspllmaschine ba-
sierend auf einem Vergleich zwischen den Sig-
nalen in Richtung von allen von der zumindest
einen Beschleunigungsinformation reprasen-
tierten Freiheitsgraden bestimmt wird.

2. \Verfahren nach Anspruch 1, ferner umfassend:

- Bestimmen einer Steuerinformation zumindest
teilweise basierend auf der Zustandsinforma-
tion, wobei die Steuerinformation das mobile
Dosiergerat dazu veranlasst, eine gemaf der
Steuerinformation definierte Dosierung von Rei-
nigungs- und/oder Pflegemittel durchzuflhren.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru-
che, wobei die Zustandsinformation eine oder meh-
rere Prozessschritte i) bis xi) des Reinigungspro-
gramms reprasentiert:

i) Start des Reinigungsprogrammes;

ii) Durchfiihren eines Fillens mit Wasser wah-
rend des Reinigungsprogrammes;

iii) Durchfihren eines Wasserwechsel wahrend
des Reinigungsprogramms;

iv) Durchfuhren eines Vorspulgangs wahrend
des Reinigungsprogramms;

v) Durchfiihren eines Hauptreinigungsgangs
wahrend des Reinigungsprogramms;

vi) Durchfihren eines ersten Spllens, insbe-
sondere eines Zwischenspilgangs, wahrend
des Reinigungsprogramms;

vii) Durchfiihren von weiteren Spuilschritten, ins-
besondere weiteren Zwischenspllgangen,
wahrend des Reinigungsprogramms;

viii) Durchfiihren eines finalen Spulens wahrend
der Reinigungsprogramms;

ix) Durchfiihren eines Trocknungsvorgangs
wahrend des Reinigungsprogramms;

x) Durchfiihren eines alternativen, insbesonde-
re zeolithaktiven Trocknungsvorgangs wahrend
des Reinigungsprogramms; und

xi) Ende des Reinigungsprogramms.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei die Beschleunigungsinformation und/o-
der die zumindest eine Sensorinformation jeweils
Uber eine vordefinierte Zeitspanne erfasst werden.
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Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei der zumindest eine Beschleunigungs-
sensor innerhalb des Behandlungsraums der Ge-
schirrspllmaschine, insbesondere an bzw. in einem
Unterkorb zur Aufnahme von zu reinigenden Gegen-
stdnden angeordnet ist, so dass die vordefinierte
Positionierung des zumindest einen Beschleuni-
gungssensors innerhalb des Behandlungsraums
der Geschirrspiilmaschine vorliegt.

Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Bestimmen
der Zustandsinformation fir alle zwei oder drei Frei-
heitsgrade separat durchgefiihrt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, wobei
das Bestimmen der Zustandsinformation ferner ba-
sierend auf einem oder mehreren der folgenden
Schritte erfolgt:

- ein Rauschpegel reprasentiert von der zumin-
dest einen Beschleunigungsinformation zu zwei
Erfassungszeiten;

- ein Verlauf reprasentiert von der zumindest
einen Beschleunigungsinformation im Vergleich
mit einem Verlauf reprasentiert von der Tempe-
ratur der Sensorinformation; und

- ein Verlauf reprasentiert von der zumindest
einen Beschleunigungsinformation im Vergleich
mit einem Verlauf reprasentiert von der Zeit der
Sensorinformation.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, ferner
umfassend:

- Erstellen einer Benutzerprofilinformation zu-
mindest teilweise basierend auf der erfassten
zumindest einen Beschleunigungsinformation,
und/oder der zumindest einen Sensorinforma-
tion, wobei die Zustandsinformation ferner ba-
sierend auf der Benutzerprofilinformation be-
stimmt wird.

Vorrichtung eingerichtet zur Steuerung des Verfah-
rens nach einem der Anspriiche 1 bis 8.

Computerprogramm, umfassend Programmanwei-
sungen, die einen Prozessor zur Ausflihrung und/o-
der Steuerung des Verfahrens gemaR einem der
Anspriche 1 bis 8 veranlassen, wenn das Compu-
terprogramm auf dem Prozessor lauft.

Claims

1.

A method (30), comprising:

- recording at least one item of acceleration
information indicative of a curve of measured
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acceleration values, wherein the at least one
item of acceleration information is recorded by
at least one acceleration sensor in a treatment
chamber of a dishwasher (300), wherein the
acceleration sensor is part of a separate dosing
device in the treatment chamber of the dish-
washer;

- determining an item of status information in-
dicative of a process step within a cleaning
program performed by the dishwasher, wherein
the status information is determined on the basis
of at least one item of acceleration information;
- recording at least one item of sensor informa-
tion indicative of a temperature and/or time
curve,

wherein the status information is further deter-
mined on the basis of at least one item of sensor
information,

- outputting or causing output of the determined
status information,

- wherein the at least one item of acceleration
information is recorded with respect to a prede-
fined orientation and/or positioning of the atleast
one acceleration sensor in the treatment cham-
ber of the dishwasher,

wherein the at least one item of acceleration
information represents a signal in the direction
of each of two or three degrees of freedom,

- wherein the predefined orientation and/or the
predefined positioning of the at least one accel-
eration sensor in the treatment chamber of the
dishwasher is determined on the basis of a
comparison between the signals in the direction
of all degrees of freedom represented by the at
least one item of acceleration information.

2. Themethod according to claim 1, further comprising:

- determining an item of control information at
least partially on the basis of the status informa-
tion, wherein the control information causes the
mobile dosing device to perform a dosage of
cleaning agent and/or care agent defined ac-
cording to the control information.

The method according to one of the preceding
claims, wherein the status information represents
one or more process steps i) to xi) of the cleaning
program:

i) starting the cleaning program;

i) performing a water fill during the cleaning
program;

i) performing a water change during the clean-
ing program;

iv) performing a pre-wash cycle during the
cleaning program;

v) performing a main cleaning cycle during the
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cleaning program;

vi) performing a first rinse, in particular an inter-
mediate rinse cycle, during the cleaning pro-
gram;

vii) performing further rinsing steps, in particular
further intermediate rinse cycles, during the
cleaning program;

viii) performing a final rinse during the cleaning
program;

ix) performing a drying process during the clean-
ing program;

x) performing an alternative, in particular zeolite-
active drying process during the cleaning pro-
gram; and

xi) ending the cleaning program.

The method according to one of the preceding
claims, wherein the acceleration information and/or
the at least one item of sensor information are each
recorded over a predefined period of time.

The method according to one of the preceding
claims, wherein the at least one acceleration sensor
is arranged within the treatment chamber of the
dishwasher, in particular on or in a lower basket
for receiving objects to be cleaned, so that the pre-
defined positioning of the at least one acceleration
sensoris presentwithin the treatment chamber of the
dishwasher.

The method according to claim 1, wherein the status
information is determined separately for every two or
three degrees of freedom.

The method according to one of claims 1 to 6, where-
in the determining of the status information is further
based on one or more of the following steps:

- a noise level represented by the at least one
item of acceleration information at two recording
times;

- a curve represented by the at least one item of
acceleration information in comparison with a
curve represented by the temperature of the
sensor information; and

- a curve represented by the at least one item of
acceleration information in comparison with a
curve represented by the time of the sensor
information.

8. The method according to one of claims 1 to 7, further

comprising:

- creating an item of user profile information
based at least partially on the recorded at least
one item of acceleration information and/or the
at least one item of sensor information, wherein
the status information is further determined
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based on the user profile information.

A device designed for controlling the method accord-
ing to one of claims 1 to 8.

A computer program comprising program instruc-
tions which cause a processor to perform and/or
control the method according to one of claims 1 to
8 when the computer program is running on the
processor.

Revendications

1.

2,

Procédé (30), comprenant :

- la détection d’au moins une information d’ac-
célération indiquant une évolution de valeurs
d’accélération mesurées, dans lequel 'au moins
une information d’accélération est détectée par
au moins un capteur d’accélération dans un
espace de traitement d'un lave-vaisselle
(300), dans lequel le capteur d’accélération fait
partie d’'un appareil de dosage séparé dans
'espace de traitement du lave-vaisselle ;

- la détermination d’'une information d’état indi-
quant une étape de processus dans un pro-
gramme de nettoyage réalisé par le lave-vais-
selle, dans lequel I'information d’état est déter-
minée sur la base de I'au moins une information
d’accélération ;

- la détection d’au moins une information de
capteur indiquant une évolution d’'une tempéra-
ture et/ou d’un temps,

dans lequel l'information d’état est en outre dé-
terminée sur la base de I'au moins une informa-
tion de capteur ;

- 'émission ou l'incitation a I'émission de I'infor-
mation d’état déterminée,

- dans lequel I'au moins une information d’accé-
lération est détectée par rapport a une orienta-
tion et/ou un positionnement prédéfinis de I'au
moins un capteur d’accélération dans I'espace
de traitement du lave-vaisselle,

dans lequel 'au moins une information d’accé-
|ération représente un signal dans la direction de
chacun parmi deux ou trois degrés de liberté,

- dans lequel l'orientation prédéfinie et/ou le
positionnement prédéfini de I'au moins un cap-
teur d’accélération dans I'espace de traitement
du lave-vaisselle sont déterminés sur la base
d’'une comparaison entre les signaux dans la
direction de tous les degrés de liberté représen-
tés par 'au moins une information d’accéléra-
tion.

Procédé selon la revendication 1, comprenant en
outre :
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- la détermination d'une information de
commande sur la base au moins en partie de
l'information d’état, dans lequel I'information de
commande améne I'appareil de dosage mobile
a réaliser un dosage de produit de nettoyage
et/ou d’entretien défini conformément a I'infor-
mation de commande.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel I'information d’état représente une
ou plusieurs étapes de processus i) a xi) du pro-
gramme de nettoyage :

i) démarrage du programme de nettoyage ;

ii) réalisation d’'un remplissage avec de I'eau
pendant le programme de nettoyage ;

iii) réalisation d’'un changement d’eau pendant
le programme de nettoyage ;

iv) réalisation d’'un préringage pendant le pro-
gramme de nettoyage ;

v) réalisation d’un cycle de nettoyage principal
pendant le programme de nettoyage ;

vi) réalisation d’'un premier ringage, en particu-
lier d’'un ringage intermédiaire, pendant le pro-
gramme de nettoyage ;

vii) réalisation d’autres étapes de ringage, en,
particulier d’autres ringages intermédiaires,
pendant le programme de nettoyage ;

viii) réalisation d’un ringage final pendant le
programme de nettoyage ;

ix) réalisation d’un processus de séchage pen-
dant le programme de nettoyage ;

x) réalisation d’un processus de séchage alter-
natif, en particulier actif avec des zéolithes,
pendant le programme de nettoyage ; et

xi) fin du programme de nettoyage.

Procédé selon l'une des revendications précéden-
tes, dans lequel I'information d’accélération et/ou
I’au moins une information de capteur sont respecti-
vement détectées sur une durée prédéfinie.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel I'au moins un capteur d’accélération
est disposé a l'intérieur de I'espace de traitement du
lave-vaisselle, en particulier sur ou dans un panier
inférieur destiné a recevoir des objets a nettoyer, de
sorte que le positionnement prédéfini de I'au moins
un capteur d’accélération est présent a l'intérieur de
I'espace de traitement du lave-vaisselle.

Procédé selon la revendication 1, dans lequel la
détermination de l'information d’état est réalisée
séparément pour tous les deux ou trois degrés de
liberté.

Procédé selon 'une des revendications 1 a 6, dans
lequel la détermination de I'information d’état est en
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outre effectuée surlabase d’'une ou de plusieurs des
étapes suivantes :

- un niveau de bruit représenté par I'au moins

une information d’accélération a deux instants 5

de détection ;

- une évolution représentée par I'au moins une

information d’accélération en comparaison avec

une évolution représentée parla température de

'information de capteur ; et 10

- une évolution représentée par I'au moins une

information d’accélération en comparaison avec

une évolution représentée par le temps de I'in-

formation de capteur.

15
8. Procédé selon l'une des revendications 1 a 7,
comprenant en outre :

-lacréation d’une information de profil utilisateur
sur la base au moins en partie de 'au moinsune 20
information d’accélération détectée, et/ou de
'au moins une information de capteur, dans
lequel l'information d’état est en outre détermi-
née sur la base de I'information de profil utilisa-
teur. 25

9. Dispositif configuré pour commander le procédé
selon I'une des revendications 1 a 8.

10. Programme informatique, comprenant des instruc- 30
tions de programme qui amenent un processeur a
mettre en ceuvre et/ou a commander le procédé
selon I'une des revendications 1 a 8 lorsque le pro-

gramme informatique est exécuté sur le processeur.
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