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(54) VERFAHREN ZUM BETRIEB EINES BODENREINIGUNGSGERÄTES UND 
BODENREINIGUNGSGERÄT

(57) Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Betrieb eines Bodenreinigungsgerätes, wobei das
Bodenreinigungsgerät mindestens ein Gehäuse, min-
destens ein Reinigungswerkzeug, und mindestens einen
Sensor zur Erfassung von Schwingungen aufweist, wo-
bei das Bodenreinigungsgerät dazu ausgebildet und ein-
gerichtet ist, sich in einer Reinigungsumgebung autonom
fortzubewegen und Reinigungsaufgaben zu erledigen,
wobei mindestens folgende Verfahrensschritte umfasst
sind:

- Erfassen mindestens eines Schwingungsmesswertes
mit dem Sensor während des Betriebs des Bodenreini-
gungsgerätes,
- Abgleichen des Schwingungsmesswertes mit mindes-
tens einem Referenzwert,
- Anpassen mindestens eines Kontaktparameters zwi-
schen Reinigungswerkzeug und einer zu reinigenden
Oberfläche in Abhängigkeit von dem Ergebnis des Ab-
gleichens.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft Verfahren zum Betrieb ei-
nes Bodenreinigungsgerätes sowie ein Bodenreini-
gungsgerät, insbesondere zur Durchführung des offen-
barten Verfahrens. Das Bodenreinigungsgerät weist
mindestens ein Gehäuse und mindestens ein Reini-
gungswerkzeug auf. Das Bodenreinigungsgerät ist dazu
ausgebildet und eingerichtet, sich in einer Reinigungs-
umgebung autonom fortzubewegen und Reinigungsauf-
gaben zu erledigen.
[0002] Derartige Bodenreinigungsgeräte sind im
Stand der Technik in einer Vielzahl von Ausgestaltungen
bekannt und dienen der automatisierten Reinigung von
Reinigungsumgebungen sowohl im privaten als auch im
gewerblichen Bereich. Das Bodenreinigungsgerät ist
beispielsweise als Saugroboter, Wischroboter oder
Saug- und Wischroboter ausgebildet. Um eine Oberflä-
che der Reinigungsumgebung - einen Bodenbelag - zu
reinigen, muss das Reinigungswerkzeug mit der Ober-
fläche in Kontakt stehen, während sich das Bodenreini-
gungsgerät fortbewegt. Unterschiedliche Bodenbeläge
in einer Reinigungsumgebung können unterschiedliche
mechanische Wechselwirkungen mit dem Reinigungs-
werkzeug haben. Diese Wechselwirkung kann einen Ein-
fluss auf das Reinigungsergebnis haben, das dann mög-
licherweise nicht in allen Bereichen der Reinigungsum-
gebung zufriedenstellend ist.
[0003] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, ein Verfahren zum Betrieb eines Bodenreinigungs-
gerätes und ein Bodenreinigungsgerät anzugeben, das
ein optimales Reinigungsergebnis auf vielen Arten von
Bodenbelägen gewährleistet.
[0004] Die vorgenannte Aufgabe ist bei einem erfin-
dungsgemäßen Verfahren dadurch gelöst, dass zumin-
dest folgende Verfahrensschritte umfasst sind:

- Erfassen mindestens eines Schwingungsmesswer-
tes mit dem Sensor während des Betriebs des Bo-
denreinigungsgerätes,

- Abgleichen des Schwingungsmesswertes mit min-
destens einem Referenzwert,

- Anpassen mindestens eines Kontaktparameters
zwischen Reinigungswerkzeug und einer zu reini-
genden Oberfläche in Abhängigkeit von dem Ergeb-
nis des Abgleichs.

[0005] Bei dem Bodenreinigungsgerät, mit dem das
Verfahren vorzugsweise durchgeführt wird, handelt es
sich beispielsweise um einen Saugroboter, Wischroboter
oder Saug- und Wischroboter. Das Bodenreinigungsge-
rät weist mindestens ein Gehäuse auf. An der Unterseite
des Gehäuses ist mindestens ein Antriebsrad, vorzugs-
weise mindestens oder genau zwei Antriebsräder, für die
Fortbewegung des Bodenreinigungsgerätes in der Rei-
nigungsumgebung vorgesehen. Das Bodenreinigungs-
gerät weist ferner mindestens ein Reinigungswerkzeug,
vorzugsweise mindestens oder genau zwei oder mindes-

tens oder genau drei Reinigungswerkzeuge, auf. Das
Reinigungswerkzeug ist beispielsweise als Wischer,
Bürste oder eine Mehrzahl an Bürsten ausgebildet. Be-
vorzugt ist vorgesehen, dass das Bodenreinigungsgerät
mindestens zwei Reinigungswerkzeuge aufweist, näm-
lich vorzugsweise einen Wischer und mindestens eine
Bürste, vorzugsweise eine Mehrzahl an Bürsten. Ein Wi-
scher weist vorzugsweise mindestens eine Wischerplat-
te und mindestens einen Wischerbezug, vorzugsweise
aus Textil oder Schaumstoff, auf.
[0006] Ein erstes Reinigungswerkzeug ist beispiels-
weise in Fahrtrichtung im vorderen Bereich des Gehäu-
ses angeordnet und ein zweites Reinigungswerkzeug im
in Fahrtrichtung hinteren Bereich. Beispielsweise ist eine
Bürste oder eine Mehrzahl an Bürsten im in Fahrtrichtung
vorderen Bereich des Bodenreinigungsgerätes angeord-
net und ein Wischer im in Fahrtrichtung hinteren Bereich
des Gehäuses angeordnet.
[0007] Das Reinigungswerkzeug oder die Reinigungs-
werkzeuge sind beispielsweise derart an bzw. in dem
Gehäuse angeordnet, dass ein Reinigungswerkzeug von
einer zu reinigenden Oberfläche abhebbar bzw. auf diese
aufsetzbar sind.
[0008] Der Wischer ist beispielsweise derart ausgebil-
det und an dem Bodenreinigungsgerät angeordnet, dass
er zumindest während des Betriebs oszillierende, krei-
sende und/oder schwingende Bewegungen zum Zwecke
der Reinigung durchführen kann.
[0009] Das Bodenreinigungsgerät weist ferner min-
destens einen Sensor zur Erfassung von Schwingungen
auf. Der Sensor ist beispielsweise als Schwingungssen-
sor oder als Beschleunigungssensor ausgebildet. Der
Sensor ist vorzugweise mit einer Steuereinrichtung des
Bodenreinigungsgeräts verbunden. Die Steuereinrich-
tung weist beispielsweise mindestens einen Prozessor
und mindestens einen Speicher auf. Es ist auch vorge-
sehen, dass eine Mehrzahl von Sensoren zur Erfassung
von Schwingungen vorhanden sind. Der Sensor ist vor-
zugsweise in oder an dem Gehäuse angeordnet. Insbe-
sondere ist vorgesehen, dass der Sensor in einem mitt-
leren Bereich des Gehäuses des Bodenreinigungsgerä-
tes, beispielsweise in Längsrichtung zwischen zwei Rei-
nigungswerkzeugen, angeordnet ist. Es ist auch vorge-
sehen, dass der Sensor im in Fahrrichtung vorderen Be-
reich des Bodenreinigungsgerätes angeordnet ist, bei-
spielsweise im Bereich des dort angeordneten Reini-
gungswerkzeuges.
[0010] Das Bodenreinigungsgerät ist dazu ausgebil-
det, sich in einer Reinigungsumgebung autonom fortzu-
bewegen und Reinigungsaufgaben zu erledigen. Bei-
spielsweise weist das Bodenreinigungsgerät eine Mehr-
zahl von Navigationssensoren auf. Die Navigationssen-
soren sind vorzugsweise mit der Steuereinrichtung ver-
bunden. Vorteilhaft erfolgt eine Navigation in der Reini-
gungsumgebung und/oder eine Steuerung von Reini-
gungsprogrammen mittels der Steuereinrichtung.
[0011] Gemäß dem erfindungsgemäßen Verfahren ist
vorgesehen, dass zunächst ein Erfassen mindestens ei-
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nes Schwingungsmesswerts mit dem Sensor während
des Betriebs des Bodenreinigungsgerätes erfolgt. Vor-
zugsweise ist vorgesehen, dass bei dem Schritt des Er-
fassens mit dem Sensor eine Vielzahl von Schwingungs-
messwerten erfasst werden.
[0012] Insbesondere bei als Wischer ausgebildeten
Reinigungswerkzeugen kann der Kontakt zwischen der
Oberfläche eines Bodenbelages und dem Reinigungs-
werkzeug während des Betriebs das gesamte Bodenrei-
nigungsgerät in eine ungewollte Schwingung versetzen.
Diese Schwingung des Gehäuses des Bodenreinigungs-
geräts wird vorteilhaft mit dem Sensor erfasst.
[0013] Nachfolgend erfolgt ein Abgleichen des min-
destens einen Schwingungsmesswertes bzw. der er-
fassten Schwingungsmesswerte mit mindestens einem
Referenzwert oder einer Vielzahl von Referenzwerten.
Bei dem Referenzwert kann es sich beispielsweise um
einen Schwellenwert oder einen Toleranzbereich han-
deln. Der Referenzwert ist vorzugsweise ein fixer Refe-
renzwert, insbesondere also für alle Bodenbeläge gleich
und damit unabhängig von dem Bodenbelag. Dadurch
kann z. B. stets eine möglichst große Anpresskraft er-
reicht werden, bei der der Referenzwert für die Schwin-
gung noch unterschritten wird. Alternativ dazu ist bei-
spielsweise auch vorgesehen, dass der für den Abgleich
verwendete Referenzwert abhängig von dem Bodenbe-
lag ist, also der zu reinigenden Oberfläche, auf der sich
das Bodenreinigungsgerät bewegt.
[0014] Anschließend erfolgt in Abhängigkeit von dem
Ergebnis des Abgleichens ein Anpassen mindestens ei-
nes Kontaktparameters zwischen Reinigungswerkzeug
und einer zu reinigenden Oberfläche. Bei dem Anpassen
kann es sich um ein Steigern, ein Reduzieren oder ein
Beibehalten des aktuellen Kontaktparameters handeln.
Ein Steigern mindestens eines Kontaktparameters er-
folgt dann, wenn beispielsweise keine oder nur sehr ge-
ringe Schwingungen unterhalb eines Schwellenwertes
als Referenzwert mit dem Sensor erfasst worden sind.
Ein Reduzieren eines Kontaktparameters erfolgt bei-
spielsweise dann, wenn der oder die erfassten Schwin-
gungsmesswerte oberhalb eines Schwellenwertes als
Referenzwert liegen. Ein Beibehalten des aktuellen Kon-
taktparameters erfolgt beispielsweise dann, wenn der
Abgleich des Schwingungsmesswertes bzw. der
Schwingungsmesswerte ergibt, dass der oder diese in
einem Toleranzbereich als Referenzwert oder in einem
bestimmten Bereich um einen Schwellenwert liegen.
[0015] Bei dem Kontaktparameter handelt es sich bei-
spielsweise um eine Anpresskraft und/oder eine An-
pressfläche des Reinigungswerkzeuges auf eine zu rei-
nigende Oberfläche und/oder um eine Flüssigkeitsmen-
ge zwischen Reinigungswerkzeug und einer zu reinigen-
den Oberfläche. Bei einem Anpassen des Kotaktpara-
meters ist es also beispielsweise vorgesehen, die An-
presskraft und/oder die Anpressfläche eines Reinigungs-
werkzeuges zu steigern, zu reduzieren oder beizubehal-
ten. Ferner ist vorgesehen, eine Flüssigkeitsmenge
zwischen Reinigungswerkzeug und der zu reinigenden

Oberfläche zu steigern, beispielsweise indem Wasser
und/oder ein Reinigungsmittel zugeführt wird.
[0016] Wenn eine Anpassung des mindestens einen
Kontaktparameters beschrieben wird, soll dadurch auch
offenbart sein, dass mindestens zwei oder mindestens
drei oder alle Kontaktparameter angepasst werden. Es
ist auch vorgesehen, dass ein Kontaktparameter beim
Anpassen gesteigert und ein anderer Kontaktparameter
gleichzeitig beim Anpassen reduziert wird. Beispielswei-
se ist es vorgesehen, die Anpresskraft zu reduzieren und
gleichzeitig die Flüssigkeitsmenge zu steigern.
[0017] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass das Verfah-
ren so lange durchlaufen wird, bis die Schwingungs-
messwerte einen Schwellenwert als Referenzwert unter-
schreiten oder in einem Toleranzbereich liegen. Bei-
spielsweise ist vorgesehen, dass Verfahren nach jeder
Inbetriebnahme des Bodenreinigungsgeräts mindestens
einmal durchzuführen. Es ist beispielsweise auch vorge-
sehen, dass Verfahren mindestens einmal durchzufüh-
ren, wenn die Steuereinrichtung einen Wechsel der Art
der zu reinigenden Oberfläche - des Bodenbelags - er-
kennt oder eine vorbestimmte prozentuale oder vorbe-
stimmte absolute Veränderung des erfassten Schwin-
gungsmesswertes bzw. der erfassten Schwingungs-
messwerte erfolgt.
[0018] Die Erfindung hat gegenüber dem Stand der
Technik den Vorteil, dass Kontaktparameter, die einen
Einfluss auf Schwingungen des Bodenreinigungsgerä-
tes während des Betriebs haben, insbesondere in Ab-
hängigkeit von der Oberfläche der Reinigungsumge-
bung, während des Betriebs angepasst werden, um stets
optimale Kontaktparameter zur Erzielung eines best-
möglichen Reinigungsergebnisses, z. B. höchstmögli-
che Anpresskraft, zu gewährleisten. Beispielsweise er-
folgt erfindungsgemäß bei jedem Bodentyp eine iterative
Annäherung an den bestmöglichen Kontaktparameter,
z. B. die größtmögliche Anpresskraft oder Anpressflä-
che, bei dem ein, vorzugsweise fester, Referenzwert ge-
rade noch unterschritten bzw. erreicht wird.. Dadurch
wird die Reinigung für jede Art von Bodenbelag optimiert.
Die Kontaktparameter bzw. der Kontaktparameter wer-
den folglich adaptiv in Abhängigkeit von dem Bodenbelag
eingestellt bzw. während des Betriebs verändert.
[0019] Gemäß einer Ausgestaltung des Verfahrens ist
vorgesehen, dass zumindest ferner der Verfahrens-
schritt umfasst ist, dass eine Auswahl zumindest eines
Reinigungsprogramms aus einer Mehrzahl von Reini-
gungsprogrammen in Abhängigkeit von dem angepass-
ten Kontaktparameter bzw. abhängig von der Art der An-
passung erfolgt. Ein Betreiben des Bodenreinigungsge-
räts erfolgt dann mit dem ausgewählten Reinigungspro-
gramm. Wird beispielsweise der Kontaktparameter bei
dem Anpassen beibehalten, kann beispielsweise ein nor-
males, zeitsparendes Reinigungsprogramm, beispiels-
weise mit einer einfachen Pfadstrategie, fortgesetzt oder
gestartet werden. Bei einem derartigen Reinigungspro-
gramm wird beispielsweise jeder Ort in der Reinigungs-
umgebung lediglich ein einziges Mal zu Reinigungszwe-
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cken überfahren.
[0020] Als besonders vorteilhaft hat es sich daher he-
rausgestellt, wenn bei der Auswahl berücksichtigt wird,
ob der Kontaktparameter beim Anpassen reduziert oder
gesteigert wurde und/oder ob der nach dem Anpassen
vorliegende Kontaktparameter einen vorbestimmten
Schwellenwert erreicht und/oder ob mit dem nach dem
Anpassen vorliegenden Kontaktparameter bei der Art
der zu reinigenden Oberfläche ein gewünschtes Reini-
gungsergebnis erzielbar ist. Wenn es sich beispielsweise
bei dem Kontaktparameter um die Anpresskraft handelt
und diese bei einem ersten Durchlauf des Verfahrens im
Rahmen der Anpassung reduziert worden ist, um die
Schwingungen zu reduzieren, wird anschließend im
Rahmen der Auswahl überprüft, ob mit der nach dem
Anpassen vorhandenen Anpresskraft ein gewünschtes
Reinigungsergebnis unter Berücksichtigung der Art der
zu reinigenden Oberfläche erreicht werden kann oder z.
B. ob die Anpresskraft einen vorbestimmten Schwellen-
wert erreicht. Ist das der Fall, wird beispielsweise das
normale Reinigungsprogramm mit der üblichen Fahrt-
strategie aktiviert. Wird hingegen festgestellt, dass die
zur Reduzierung von Schwingungen reduzierte Anpress-
kraft nicht mehr ausreichend ist, um eine ausreichende
Reinigungswirkung zu erzielen, wird beispielsweise ein
Intensiv-Reinigungsprogramm ausgewählt, bei dem ins-
besondere ein mindestens zweimaliges Überfahren min-
destens eines Ortes in der Reinigungsumgebung, min-
destens einer Zone in der Reinigungsumgebung oder
der gesamten Reinigungsumgebung erfolgt. Das Inten-
siv-Reinigungsprogramm kann beispielsweise auch eine
langsamere Fahrgeschwindigkeit umfassen. Es ist auch
vorgesehen, dass ein Reinigungsprogramm nur für eine
Zone in der Reinigungsumgebung oder für eine vorbe-
stimmte Zeit ausgewählt wird.
[0021] Die Überprüfung, ob mit dem oder den nach
dem Anpassen vorliegenden Kontaktparameter bzw.
Kontaktparametern bei der Art zu reinigenden Oberflä-
che ein gewünschtes Reinigungsergebnis erzielbar ist,
erfolgt beispielsweise durch Abgleich mit im Labor ge-
messenen oder simulierten Referenzwerten, die insbe-
sondere von der Steuereinrichtung des Bodenreini-
gungsgerätes bereitgehalten werden.
[0022] Als besonders vorteilhaft hat es sich gemäß ei-
ner Ausgestaltung des Verfahrens herausgestellt, insbe-
sondere wenn der Kontaktparameter eine Anpresskraft
ist, dass bei der Auswahl ein Reinigungsprogramm ge-
wählt wird, bei dem mindestens ein vorbestimmter Ort
oder eine Zone in der Reinigungsumgebung oder die ge-
samte Reinigungsumgebung mindestens zweimal über-
fahren wird, wenn der Kontaktparameter beim Anpassen
reduziert wird und/oder wenn der Kontaktparameter ei-
nen vorbestimmten Schwellenwert unterschreitet. Da-
durch ist stets gewährleistet, dass trotz einer Reduzie-
rung der Anpresskraft gleichwohl ein optimales Reini-
gungsergebnis durch die Auswahl des richtigen Reini-
gungsprogramms erzielt wird.
[0023] Dabei ist es ferner insbesondere vorteilhaft,

wenn gemäß einer weiteren Ausgestaltung des Verfah-
rens vorgesehen ist, dass das zweimalige Überfahren
mindestens eines Ortes, einer Zone in der Reinigungs-
umgebung oder der gesamten Reinigungsumgebung in
voneinander unterschiedlichen Richtungen erfolgt. Die
Richtungen sind beispielsweise in einem Winkel, vor-
zugsweise von etwa 90°, zueinander versetzt. Durch das
doppelte Überfahren wird sichergestellt, dass auch bei
geringer Anpresskraft eine ausreichende Reinigung er-
folgt und/oder auch hartnäckige Verschmutzungen durch
das Reinigungswerkzeug, insbesondere beispielsweise
einen Wischer, gelöst werden.
[0024] Gemäß einer weiteren Ausgestaltung des Ver-
fahrens ist vorgesehen, dass das Anpassen des Kon-
taktparameters, insbesondere beispielsweise der An-
presskraft oder der Anpressfläche, in vordefinierten Stu-
fen erfolgt. Insbesondere erfolgt eine Steigerung oder
Reduzierung der Anpresskraft beispielsweise in vordefi-
nierten Stufen. Es ist vorgesehen, dass die Stufen immer
den gleichen Betrag aufweisen oder dass die Stufen un-
terschiedliche Beträge aufweisen. Nach einer Anpas-
sung wird das Verfahren vorteilhaft erneut durchgeführt,
um zu überprüfen, ob die dann vorhandenen Schwingun-
gen weiterhin beispielweise einen vorbestimmten
Schwellenwert als Referenzwert überschreiten. Ist das
der Fall, erfolgt ein weiteres Anpassen. Der Kontaktpa-
rameter, beispielsweise die Anpresskraft, wird mit dem
Verfahren folglich für jeden Bodenbelag adaptiv so an-
gepasst, dass ein maximal möglicher Kontaktparameter,
z. B. eine maximal mögliche Anpresskraft, des Reini-
gungswerkzeuges, insbesondere eines Wischers, aus-
gewählt wird, gleichzeitig aber unerwünschte Schwin-
gungen vermieden werden.
[0025] Ferner ist alternativ dazu insbesondere auch
vorgesehen, dass eine Anpassung des Kontaktparame-
ters in definierten prozentualen Schritten, beispielweise
stets um 10%, erfolgt. Ferner alternativ dazu ist vorge-
sehen, dass das Anpassen des Kontaktparameters in
einem festen mathematischen Zusammenhang zu dem
gemessenen Schwingungsmesswert bzw. einer Abwei-
chung mindestens eines der gemessenen Schwingungs-
messwerte zu einem Referenzwert steht. Wenn bei-
spielsweise der Schwingungsmesswert einen Referenz-
wert um beispielsweise 10% überschreitet, ist vorgese-
hen, dass eine Anpresskraft um 5% reduziert wird oder
beispielsweise bei einer Überschreitung des Referenz-
wertes von 20% um 10% reduziert wird.
[0026] Um einen Betrieb stets mit mindestens einem
optimalen Kontaktparameter zu gewährleisten, ist ge-
mäß einer weiteren Ausgestaltung des Verfahrens vor-
gesehen, dass jeder Betrieb des Bodenreinigungsgerä-
tes mit einem vorbestimmten Kontaktparameter erfolgt,
und dass das Verfahren so lange wiederholt durchgeführt
wird, bis der Schwingungsmesswert einen Schwellen-
wert unterschreitet oder in einen Toleranzbereich fällt.
Bei dem vorbestimmten Kontaktparameter - Ausgangs-
kontaktparameter - nach der Inbetriebnahme handelt es
sich beispielsweise um einen maximalen Kontaktpara-
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meter, insbesondere um eine maximale Anpresskraft
oder eine maximale Anpressfläche. Solange der Schwin-
gungsmesswert einen Schwellenwert überschreitet oder
außerhalb eines Toleranzbereiches liegt, erfolgt bei je-
dem Verfahrensdurchlauf, insbesondere stufenweise,
eine Reduzierung mindestens eines Kontaktparameters,
also beispielsweise der Anpresskraft, bis die gemesse-
nen Schwingungen den Schwellenwert unterschreiten.
Dadurch wird gewährleistet, dass für jeden Bodenbelag
stets ein optimaler Kontaktparameter, insbesondere eine
Anpresskraft, vorliegt.
[0027] Eine weitere Ausgestaltung des Verfahrens
sieht vor, dass das Anpassen des Kontaktparameters
nur für eine vorbestimmte Zone in der Reinigungsumge-
bung oder dass das Anpassen des Kontaktparameters
nur für eine vorbestimmte Zeit erfolgt. Wenn beispiels-
weise die Zonen der Reinigungsumgebung bekannt sind,
in denen ein bestimmter Bodenbelag vorhanden ist, wer-
tet die Steuereinheit das aus und bewirkt, dass das An-
passen des Kontaktparameters nur so lange erfolgt, bis
sich das Bodenreinigungsgerät wieder aus dem Bereich
mit diesem Bodenbelag herausbewegt. Dabei ist vorge-
sehen, dass bei Verlassen der Zone das Verfahren er-
neut durchgeführt wird, um den Kontaktparameter an den
Bodenbelag außerhalb der Zone anzupassen.
[0028] Es ist auch vorgesehen, dass nach einem vor-
bestimmten Zeitablauf wieder der vorgestimmte Kontakt-
parameter - Ausgangskontaktparameter - eingestellt und
das Verfahren mindestens einmal durchlaufen wird. Fer-
ner ist vorgesehen, dass bei Eintritt in eine vordefinierte
Zone der Reinigungsumgebung der vorbestimmte Kon-
taktparameter, beispielsweise eine maximale Anpress-
kraft, wieder eingestellt wird und das Verfahren mindes-
tens einmal durchlaufen wird. Es ist auch vorgesehen,
dass mindestens ein Kontaktparameter, beispielsweise
die Anpresskraft, beim Verlassen einer Zone wieder auf
einen maximalen Wert eingestellt wird.
[0029] Des Weiteren ist vorgesehen, dass das Anpas-
sen des Kontaktparameters nur für eine vorbestimmte
Zeit erfolgt, also beispielsweise für die Restlaufzeit des
Reinigungsprogramms. Das kann beispielsweise erfor-
derlich sein, da sich der Reibungskoeffizient zwischen
Reinigungswerkzeug und zu reinigender Oberfläche im
Laufe des Betriebs verändern kann, beispielsweise da-
durch, dass sich die Menge an Flüssigkeit zwischen Rei-
nigungswerkzeug und Oberfläche verringert. Um dies zu
berücksichtigen, wird der Kontaktparameter insbeson-
dere bis zum Ende der Reinigung verändert, wenn es
sich beispielsweise um die Anpresskraft oder die An-
pressfläche handelt. Es ist auch vorgesehen, dass nach
Ablauf der Zeit wieder ein vorhergehender Kontaktpara-
meter eingestellt und das Verfahren mindestens einmal
durchlaufen wird.
[0030] Insbesondere um stets zu gewährleisten, dass
der Betrieb mit optimalem Kontaktparameter erfolgt, ist
gemäß einer weiteren Ausgestaltung vorgesehen, dass
zumindest die Verfahrensschritte des Erfassens und des
Abgleichens in vorbestimmten Zeitintervallen und/oder

ereignisgesteuert wiederholt werden. Beispielsweise er-
folgt das Durchführen des Verfahrens alle 30 Sekunden
im Betrieb. Insbesondere wird das Verfahren so lange
wiederholt durchgeführt, bis der Schwingungsmesswert
einen Schwellenwert unterschreitet oder in einen Tole-
ranzbereich fällt.
[0031] Es ist aber auch vorgesehen, dass das Verfah-
ren ereignisgesteuert gestartet werden kann, beispiels-
weise dann, wenn das Bodenreinigungsgerät einen neu-
en Bodenbelag erkennt. Ein weiteres Ereignis könnte
sein, dass ein erfasster Schwingungsmesswert einen
zeitlich vorangehenden Schwingungsmesswert prozen-
tual oder absolut, insbesondere über einem Schwellen-
wert, überschreitet. Es ist daher insbesondere vorgese-
hen, dass kontinuierlich während des Betriebs ein Erfas-
sen und Abgleichen erfolgt, und dass ein Anpassen nur
dann erfolgt, wenn eine vorbestimmte Abweichung des
Schwingungsmesswertes von einem Referenzwert oder
einen zeitlich vorher gemessenen Schwingungsmess-
wertes vorliegt. Beispielsweise erfolgt die Durchführung
des Verfahrens in Abhängigkeit von der Position des Bo-
denreinigungsgerätes in der Reinigungsumgebung.
[0032] Die Erfindung betrifft ferner ein Bodenreini-
gungsgerät, insbesondere gemäß den beschriebenen
Ausführungsbeispielen, das vorzugsweise zur Durchfüh-
rung eines Verfahrens gemäß den beschriebenen Aus-
führungsbeispielen ausgebildet und eingerichtet ist.
[0033] Das Bodenreinigungsgerät weist mindestens
ein Gehäuse, mindestens ein Reinigungswerkzeug und
mindestens einen Sensor zur Erfassung von Schwingun-
gen auf. Ferner ist das Bodenreinigungsgerät dazu aus-
gebildet und eingerichtet, sich in einer Reinigungsumge-
bung autonom fortzubewegen und Reinigungsaufgaben
zu erledigen.
[0034] Das Bodenreinigungsgerät ist dadurch gekenn-
zeichnet, dass mindestens ein Kontaktparameter, bei-
spielsweise eine Anpresskraft und/oder eine Anpressflä-
che und/oder eine Flüssigkeitsmenge zwischen dem
Reinigungswerkzeug und einer zu reinigenden Oberflä-
che in Abhängigkeit von einer mit dem Sensor erfassten
Schwingung anpassbar ist. Das Bodenreinigungsgerät
weist vorzugsweise mindestens eine Steuereinheit auf,
mit der der Kontaktparameter in Abhängigkeit von der
erfassten Schwingung anpassbar ist. Vorzugsweise wird
der Kontaktparameter derart variiert, dass sich die mit
dem Sensor erfassten Schwingung unterhalb eines
Schwellenwertes oder innerhalb eines Toleranzberei-
ches befindet. Weitere Ausgestaltungen der Anpassung
des Kontaktparameters ergeben sich analog aus der Be-
schreibung des erfindungsgemäßen Verfahrens.
[0035] Besonders bevorzugt ist gemäß einer weiteren
Ausgestaltung des Bodenreinigungsgerätes vorgese-
hen, dass mindestens ein Einstellmittel vorhanden ist,
um den Kontaktparameter anzupassen. Das Einstellmit-
tel weist mindestens einen Riemen, insbesondere Zahn-
riemen, und mindestens ein erstes Schraubmittel auf.
Der Kontaktparameter, beispielsweise eine Anpresskraft
oder Anpressfläche, ist durch eine Rotation des ersten

7 8 



EP 4 483 772 A2

6

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Schraubmittels veränderbar. Vorzugsweise ist mit dem
Einstellmittel die Anpresskraft des Reinigungswerkzeu-
ges einstellbar. Eine Rotation des Schraubmittels ist mit
dem Riemen bewirkbar. Das erste Schraubmittel ist bei-
spielsweise auf einem Bolzen mit Außengewinde an dem
Reinigungswerkzeug angeordnet.
[0036] Der Riemen des Einstellmittels ist vorzugswei-
se innerhalb des Gehäuses des Bodenreinigungsgerä-
tes geführt. Der Riemen wirkt derart mit dem ersten
Schraubmittel zusammen, dass in Abhängigkeit von der
Drehrichtung des Riemens das erste Schraubmittel, ins-
besondere auf einem Gewinde, bewegbar ist. Durch eine
Rotation des ersten Schraubmittels wird der Kontaktpa-
rameter, beispielsweise die Anpresskraft, verändert. Der
Riemen wird beispielsweise von einem Antriebsmittel,
beispielsweise einem Motor, angetrieben. Das Antriebs-
mittel ist von der Steuereinrichtung des Bodenreini-
gungsgerätes ansteuerbar. Beispielsweise umfasst das
erste Schraubmittel mindestens zwei oder mindestens
vier Muttern mit Außenverzahnung, die jeweils auf einem
zugehörigen Bolzen mit Außengewinde an dem Reini-
gungswerkzeug geführt sind. Die Außenverzahnung der
Muttern wirkt vorteilhaft mit dem Riemen, insbesondere
Zahnriemen, zusammen.
[0037] Als besonders vorteilhaft hat sich gemäß einer
weiteren Ausgestaltung des Bodenreinigungsgerätes
herausgestellt, wenn vorgesehen ist, dass mit dem Rie-
men über mindestens ein zweites Schraubmittel auch
eine Austrittshöhe mindestens eines Antriebsrades des
Bodenreinigungsgerätes aus dem Gehäuse beeinfluss-
bar ist. Mit einer Rotation des Riemens mit dem Antriebs-
mittel ist folglich nicht nur der Kontaktparameter, also
beispielsweise die Anpresskraft oder die Anpressfläche,
veränderbar, sondern auch die Austrittshöhe mindestens
eines, vorzugsweise aller Antriebsräder aus dem Gehäu-
se einstellbar. Dadurch wird gleichzeitig das Gehäuse
gegenüber der zu reinigenden Oberfläche angehoben
oder abgesenkt. Das ist insbesondere dann vorteilhaft,
wenn beispielsweise Teppichkanten oder ähnliches
überwunden werden müssen. Es ist sowohl das Gehäu-
se als auch gleichzeitig das Reinigungswerkzeug anheb-
bar bzw. absenkbar.
[0038] Um beispielsweise unterschiedliche Verände-
rungen bei der Anhebung oder Absenkung des Gehäu-
ses und der Anhebung bzw. Absenkung des Reinigungs-
werkzeuges zu bewirken, ist gemäß einer weiteren Aus-
gestaltung des Bodenreinigungsgerätes vorgesehen,
dass eine Gewindesteigung des ersten Schraubmittels
und des zweiten Schraubmittels unterschiedlich sind.
Beide Schraubmittel werden durch den gleichen Riemen
angetrieben, jedoch wird durch die unterschiedlichen
Gewindesteigungen der Schraubmittel eine unterschied-
liche Lageänderung am Gehäuse bzw. am Reinigungs-
werkzeug realisiert.
[0039] Die Erfindung betrifft ferner ein Bodenreini-
gungsgerät, aufweisend mindestens ein Gehäuse, min-
destens ein Reinigungswerkzeug und mindestens ein
Antriebsrad, wobei das Bodenreinigungsgerät dazu aus-

gebildet und eingerichtet ist, sich in einer Reinigungsum-
gebung autonom fortzubewegen und Reinigungsaufga-
ben zu erledigen, wobei das Antriebsrad derart an dem
Gehäuse gehalten ist, dass eine Austrittshöhe des An-
triebsrades aus dem Gehäuse veränderbar ist. Das Bo-
denreinigungsgerät ist dadurch gekennzeichnet, dass
das Reinigungswerkzeug derart bewegbar an dem Ge-
häuse gehalten ist, dass das Reinigungswerkzeug auf
eine zu reinigende Oberfläche der Reinigungsumgebung
zu und von dieser weg bewegbar ist, und dass das Rei-
nigungswerkzeug und das Antriebsrad, insbesondere ei-
ne Aufhängung des Antriebsrades, derart gekoppelt
sind, dass bei einer Veränderung einer Austrittshöhe des
Antriebsrades auch das Reinigungswerkzeug das Rei-
nigungswerkzeug auf die zu reinigende Oberfläche zu
oder von dieser weg bewegt wird.
[0040] Beispielsweise ist das Antriebsrad mit einer
Aufhängung an dem Gehäuse gehalten, wobei die Auf-
hängung derart ausgebildet ist, dass die Aufhängung
derart beeinflussbar ist, dass das Antriebsrad in Bezug
auf eine Unterseite des Gehäuses weiter oder weniger
weit aus dem Gehäuse herausragt. Die Aufhängung ist
vorzugsweise mit einer Reinigungsaufhängung des Rei-
nigungswerkzeugs derart gekoppelt, dass sich bei einer
Bewegung des Antriebsrads in Höhenrichtung, vorzugs-
weise aller Antriebsräder, auch das Reinigungswerk-
zeug in Richtung der zu reinigenden Oberfläche oder von
dieser weg bewegt.
[0041] Die Kopplung der Aufhängung des Antriebsra-
des, insbesondere die Aufhängungen aller Antriebsrä-
der, und der Reinigungsaufhängung ist vorzugsweise
mechanisch oder elektromechanisch ausgebildet.
[0042] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfin-
dung ergeben sich aus der folgenden Figurenbeschrei-
bung und den abhängigen Unteransprüchen.
[0043] Es zeigen:

Fig. 1 ein Ausführungsbeispiel eines Bodenreini-
gungsgerätes,

Fig. 2 ein Ausführungsbeispiel eines schematischen
Ablaufs eines erfindungsgemäßen Verfahrens,

Fig. 3 ein Ausführungsbeispiel eines Bodenreini-
gungsgerätes in zumindest teilweiser Darstel-
lung von oben,

Fig. 4 das Ausführungsbeispiel gemäß Fig. 3 in teil-
weiser Seitenansicht, und

Fig. 5 ein Diagramm eines vereinfachten Computer-
system 500 in Übereinstimmung mit einigen
Ausführungsformen der vorliegenden Offenba-
rung.

[0044] In den verschiedenen Figuren der Zeichnung
sind gleiche Teile stets mit denselben Bezugszeichen
versehen.
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[0045] Zu der anschließenden Beschreibung wird be-
ansprucht, dass die Erfindung nicht auf die Ausführungs-
beispiele und dabei nicht auf alle oder mehrere Merkmale
von beschriebenen Merkmalskombinationen beschränkt
ist, vielmehr ist jedes einzelne Teilmerkmal des/jedes
Ausführungsbeispiels auch losgelöst von allen anderen
im Zusammenhang damit beschriebenen Teilmerkmalen
für sich und auch in Kombination mit beliebigen Merk-
malen eines anderen Ausführungsbeispiels von Bedeu-
tung für den Gegenstand der Erfindung.
[0046] Fig. 1 zeigt ein Ausführungsbeispiel eines Bo-
denreinigungsgerätes 1 in Seitenansicht. Das Bodenrei-
nigungsgerät 1 weist mindestens ein Gehäuse 2 auf. Das
Bodenreinigungsgerät 1 verfügt über zwei Reinigungs-
werkzeuge 3, nämlich über einen Wischer 3a und eine
Reinigungsbürste 3b. Der Wischer 3a ist über ein Ein-
stellmittel 6 anhebbar bzw. absenkbar, so dass beispiels-
weise eine Anpresskraft einstellbar ist. Ferner weist das
Bodenreinigungsgerät 1 eine nicht näher dargestellte
Saugvorrichtung auf. In dem Gehäuse 2 des Bodenrei-
nigungsgerätes 1 ist ein Sensor zur Erfassung von
Schwingungen - nicht dargestellt - angeordnet, der bei
diesem Ausführungsbeispiel als Schwingungssensor
ausgebildet ist. Das Bodenreinigungsgerät 1 ist dazu
ausgebildet und eingerichtet, sich in einer Reinigungs-
umgebung 4 autonom fortzubewegen und Reinigungs-
aufgaben zu erledigen. Mit den Reinigungswerkzeugen
3 ist die zu reinigende Oberfläche 4a der Reinigungsum-
gebung 4 reinigbar. Zur Fortbewegung weist das Boden-
reinigungsgerät 1 zwei Antriebsräder 5 auf, die aus dem
Gehäuse 2 hervorragen.
[0047] Fig. 2 zeigt ein Ausführungsbeispiel eines sche-
matischen Ablaufs eines Verfahrens 100 zum Betrieb ei-
nes Bodenreinigungsgerätes 1, beispielsweise gemäß
Fig. 1 oder Fig. 3. Gemäß dem Verfahren 100 erfolgt
zunächst ein Erfassen 101 einer Vielzahl von Schwin-
gungsmesswerten mit dem Sensor während des Be-
triebs des Bodenreinigungsgerätes 1. Nachfolgend er-
folgt ein Abgleichen 102 der Schwingungsmesswerte mit
mindestens einem Toleranzbereich als Referenzwert.
Der Toleranzbereich ist beispielsweise in einem Spei-
cher einer Steuereinrichtung des Bodenreinigungsgerä-
tes 1 bereitgehalten.
[0048] In Abhängigkeit von dem Ergebnis des Abglei-
chens 102 erfolgt ein Anpassen 103 mindestens eines
Kontaktparameters, beispielsweise der Anpresskraft,
von einem Reinigungswerkzeug 3 und einer zu reinigen-
den Oberfläche 4a. Bei dem in Fig. 1 dargestellten Aus-
führungsbeispiel erfolgt vorteilhaft das Anpassen 103 der
Anpresskraft des Wischers 3a.
[0049] Bei dem in Fig. 2 dargestellten Ausführungsbei-
spiel des Verfahrens erfolgt nach dem Anpassen 103
zudem eine Auswahl 104 eines Reinigungsprogramms
aus einer Mehrzahl von Reinigungsprogrammen, wenn
der Kontaktparameter, insbesondere eine Anpresskraft,
reduziert wurde und nach der Reduzierung einen vorbe-
stimmten Schwellenwert unterschreitet. Ferner erfolgt
bei diesem Ausführungsbeispiel nach dem Anpassen

103 eine erneute Durchführung des Verfahrens 100, um
zu überprüfen, ob das Anpassen 103 zu einer Reduzie-
rung der Schwingungen an dem Bodenreinigungsgeräte
1 geführt hat.
[0050] Bei dem Ausführungsbeispiel gemäß Fig. 2 er-
folgt eine Inbetriebnahme des Bodenreinigungsgerätes
1 mit einer maximalen Anpresskraft als Kontaktparame-
ter, wobei das Verfahren 100 anschließend so lange wie-
derholt durchgeführt wird, bis die mit dem Sensor erfass-
ten Schwingungsmesswerte in einem Toleranzbereich
als Referenzwert liegen.
[0051] Fig. 3 und 4 zeigen ein weiteres Ausführungs-
beispiel eines Bodenreinigungsgerätes 1 in zumindest
teilweiser Darstellung. Fig. 3 zeigt das Ausführungsbei-
spiel von oben mit zumindest teilweise geöffnetem Ge-
häuse 2. Fig. 4 zeigt das Ausführungsbeispiel eines Bo-
denreinigungsgerätes 1 in teilweise geschnittener Sei-
tenansicht in teilweiser Darstellung der Bauteile. Gemäß
dem Ausführungsbeispiel der Fig. 3 und 4 verfügt das
Bodenreinigungsgerät 1 zumindest über ein Reinigungs-
werkzeug 3 in Form eines Wischers 3a. Der Wischer 3a
weist eine Wischplatte auf, auf der ein austauschbarer
Wischbezug angeordnet werden kann. Der Wischer 3a
bzw. die Wischplatte ist an dem Gehäuse 2 bewegbar
gehalten.
[0052] Das Bodenreinigungsgerät 1 weist ein Einstell-
mittel 6 auf, um den Kontaktparameter, hier die Anpress-
kraft des Reinigungswerkzeugs 3 in Form des Wischers
3a, anzupassen. Das Einstellmittel 6 weist einen Riemen
7, hier ein Zahnriemen, und ein erstes Schraubmittel 8
auf. Das erste Schraubmittel 8 verfügt über vier Schraub-
muttern 8a mit Außenverzahnung, die jeweils auf einem
an der Wischplatte befestigten Bolzen mit Außengewin-
de angeordnet sind. Der Riemen 7 ist von einem An-
triebsmittel 9 in Form eines Motors antreibbar. Wird der
Riemen 7 von dem Antriebsmittel 9 angetrieben, werden
die Schraubmuttern 8a des ersten Schraubmittels 8 ro-
tiert, wodurch sich das Reinigungswerkzeug 3, hier der
Wischer 3a mit der Wischerplatte, relativ zum Gehäuse
2 bewegt, nämlich gegenüber einer zu reinigenden Ober-
fläche 4a hebt oder senkt, wodurch die Anpresskraft des
Reinigungswerkzeugs 3 zu der zu reinigenden Oberflä-
che 4a (siehe Fig. 1) einstellbar ist.
[0053] Ferner verfügt das Einstellmittel 6 bei diesem
Ausführungsbeispiel über ein zweites Schraubmittel 10
mit zwei Schraubmuttern 10a mit Außenverzahnung. Die
Schraubmuttern 10a sind jeweils auf einem Bolzen 10b
mit Außengewinde geführt. Mittels des zweiten Schraub-
mittels 10 ist eine Austrittshöhe der Antriebsräder 5 des
Bodenreinigungsgerätes 1 aus dem Gehäuse 2 und da-
mit ein Abstand des Gehäuses 2 zu der zu reinigenden
Oberfläche 4a einstellbar. Dadurch, dass das erste
Schraubmittel 8 und das zweite Schraubmittel 10 mit dem
Riemen 7 miteinander gekoppelt sind, erfolgt gleichzeitig
mit dem Anheben oder Absenken des Reinigungswerk-
zeugs 3 ein Heraustreten oder ein Hereinführen der An-
triebsräder 5 in das Gehäuse 2.
[0054] Die Antriebsräder 5 sind gemäß Fig. 4 jeweils
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an einem Schwenkarm 11 gehalten, der um ein Schwen-
klager 12 drehbar ist. Der Schwenkarm 11 ist an einer
Druckfeder 13 abgestützt. Die Federvorspannung der
Druckfeder 13 und damit die Austrittshöhe des Antriebs-
rades 5 aus dem Gehäuse 2 wird über die Schraubmut-
tern 10a des zweiten Schraubmittels 10 eingestellt, in-
dem diese mittels des Riemens 7 in dem Gehäuse 2 ro-
tiert werden, wodurch sich der Bolzen 10b bewegt. Je
stärker die Druckfedern 13 nach unten drücken, desto
mehr hebt sich das Bodenreinigungsgerät 1 samt Reini-
gungswerkzeug 3 von der zu reinigenden Oberfläche 4a
ab. Das Heraustreten der Antriebsräder 5 aus dem Ge-
häuse 2 des Bodenreinigungsgerätes 1 ist wichtig, um
auf Teppichkanten oder andere Hindernisse aufzufah-
ren. Gleichzeitig soll beim Herauffahren, beispielsweise
auf eine Teppichkante, auch der feuchte Wischer 3a nicht
den Teppich berühren, weshalb der Wischer 3a nach
dem gleichen Prinzip und über den gleichen Riemen 7
angehoben wird, nämlich indem die Schraubmuttern 8a
des ersten Schraubmittels 8 mit dem Riemen 7 rotiert
werden.
[0055] Werden umgekehrt die Federkräfte der Druck-
feder 13 durch eine Rotation des Riemens 7 reduziert,
fährt ebenfalls das Reinigungswerkzeug 3 nach unten
und die Anpresskraft zur zu reinigenden Oberfläche 4a
wird gesteigert. Durch dieses gekoppelte System können
höhere Anpresskräfte gleichzeitig für zwei Reinigungs-
werkzeuge 3 (siehe beispielsweise das Ausführungsbei-
spiel gemäß Fig. 1) gewährleistet werden.
[0056] Fig. 5 zeigt ein vereinfachtes Computersystem
500 in Übereinstimmung mit einigen Ausführungsformen
der vorliegenden Offenbarung. Fig. 5 zeigt eine schema-
tische Darstellung einer Ausführungsform des Compu-
tersystems 500, das einige oder alle Schritte der in ver-
schiedenen Ausführungsformen vorgesehenen Verfah-
ren durchführen kann.
[0057] Das Computersystem 500 ist mit Hardwareele-
menten dargestellt, die über einen Bus 505 elektrisch
gekoppelt sein können oder gegebenenfalls auf andere
Weise miteinander kommunizieren. Die Hardware-Ele-
mente können einen oder mehrere Prozessoren 510, ein-
schließlich und ohne Einschränkung einen oder mehrere
Allzweckprozessoren und/oder einen oder mehrere Spe-
zialprozessoren, ein oder mehrere Eingabegeräte 515
und ein oder mehrere Ausgabegeräte 520 umfassen.
Das Computersystem 500 kann ferner eine oder mehrere
nichtflüchtige Speichervorrichtungen 525 umfassen
und/oder mit diesen in Verbindung stehen.
[0058] Das Computersystem 500 kann auch ein Kom-
munikationssubsystem 530 enthalten. In einigen Ausfüh-
rungsformen umfasst das Computersystem 500 ferner
einen Arbeitsspeicher 535, der eine RAM- oder ROM-
Vorrichtung umfassen kann, wie oben beschrieben.
[0059] Das Computersystem 500 kann auch Software-
Elemente umfassen, die sich derzeit im Arbeitsspeicher
535 befinden, einschließlich eines Betriebssystems 540,
Gerätetreibern, ausführbaren Bibliotheken und/oder an-
derem Code, wie einem oder mehreren Anwendungs-

programmen 545, die Computerprogramme umfassen
können, die von verschiedenen Ausführungsformen be-
reitgestellt werden, und/oder so gestaltet sein können,
dass sie Verfahren implementieren und/oder Systeme
konfigurieren, die von anderen Ausführungsformen be-
reitgestellt werden, wie hier beschrieben. Lediglich als
Beispiel können eine oder mehrere Abläufe, die in Bezug
auf die oben erörterten Verfahren beschrieben sind, als
Code und/oder Anweisungen implementiert werden, die
von einem Computer und/oder einem Prozessor inner-
halb eines Computers ausführbar sind; in einem Aspekt
können dann ein solcher Code und/oder solche Anwei-
sungen verwendet werden, um einen Allzweckcomputer
oder ein anderes Gerät zu konfigurieren und/oder anzu-
passen, um eine oder mehrere Operationen gemäß den
beschriebenen Verfahren durchzuführen.
[0060] Ein Satz dieser Anweisungen und/oder Codes
kann auf einem nichtflüchtigen, computerlesbaren Spei-
chermedium, wie dem/den oben beschriebenen Spei-
chergerät(en) 525, gespeichert werden. Wie oben er-
wähnt, können in einem Aspekt einige Ausführungsfor-
men ein Computersystem wie das Computersystem 500
verwenden, um Verfahren in Übereinstimmung mit ver-
schiedenen Ausführungsformen der Technologie durch-
zuführen. Gemäß einer Reihe von Ausführungsformen
werden einige oder alle Abläufe solcher Verfahren vom
Computersystem 500 als Reaktion auf die Ausführung
einer oder mehrerer Sequenzen von einem oder mehre-
ren Befehlen durch den Prozessor 510 durchgeführt, die
in das Betriebssystem 540 und/oder einen anderen Co-
de, wie z. B. ein Anwendungsprogramm 545, das im Ar-
beitsspeicher 535 enthalten ist, integriert sein können.
Solche Anweisungen können in den Arbeitsspeicher 535
von einem anderen computerlesbaren Medium, wie einer
oder mehreren der Speichervorrichtung(en) 525, einge-
lesen werden. Lediglich als Beispiel könnte die Ausfüh-
rung der im Arbeitsspeicher 535 enthaltenen Befehlsfol-
gen den/die Prozessor(en) 510 veranlassen, eine oder
mehrere Abläufe der hierin beschriebenen Verfahren
durchzuführen.
[0061] Die Begriffe "maschinenlesbares Medium" und
"computerlesbares Medium", wie sie hier verwendet wer-
den, beziehen sich auf jedes Medium, das an der Bereit-
stellung von Daten beteiligt ist, die eine Maschine ver-
anlassen, in einer bestimmten Weise zu arbeiten. In einer
Ausführungsform, die unter Verwendung des Computer-
systems 500 implementiert wird, können verschiedene
computerlesbare Medien an der Bereitstellung von An-
weisungen/Code für den/die Prozessor(en) 510 zur Aus-
führung beteiligt sein und/oder zum Speichern und/oder
Übertragen solcher Anweisungen/Code verwendet wer-
den. In vielen Implementierungen ist ein computerlesba-
res Medium ein physisches und/oder greifbares Spei-
chermedium. Ein solches Medium kann die Form eines
nichtflüchtigen Mediums oder eines flüchtigen Mediums
haben. Zu den nichtflüchtigen Medien gehören beispiels-
weise optische und/oder magnetische Platten, wie die
Speichervorrichtung(en) 525. Zu den flüchtigen Medien
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gehören unter anderem dynamische Speicher, wie der
Arbeitsspeicher 535.
[0062] Das Kommunikationssubsystem 530 und/oder
seine Komponenten empfangen im Allgemeinen Signa-
le, und der Bus 505 kann dann die Signale und/oder die
Daten, Anweisungen usw., die von den Signalen getra-
gen werden, zum Arbeitsspeicher 535 transportieren,
aus dem der/die Prozessor(en) 510 die Anweisungen ab-
ruft und ausführt. Die vom Arbeitsspeicher 535 empfan-
genen Anweisungen können optional vor oder nach der
Ausführung durch den/die Prozessor(en) 510 auf einer
nichtflüchtigen Speichervorrichtung 525 gespeichert
werden.
[0063] Die Erfindung kann auch durch die folgenden
Aspekte beschrieben werden:

1. Verfahren (100) zum Betrieb eines Bodenreini-
gungsgerätes (1), wobei das Bodenreinigungsgerät
(1) mindestens ein Gehäuse (2), mindestens ein Rei-
nigungswerkzeug (3, 3a, 3b), und mindestens einen
Sensor zur Erfassung von Schwingungen aufweist,
wobei das Bodenreinigungsgerät (1) dazu ausgebil-
det und eingerichtet ist, sich in einer Reinigungsum-
gebung (4) autonom fortzubewegen und Reini-
gungsaufgaben zu erledigen,
wobei mindestens folgende Verfahrensschritte um-
fasst sind:

- Erfassen (101) mindestens eines Schwingungs-
messwertes mit dem Sensor während des Be-
triebs des Bodenreinigungsgerätes (1),

- Abgleichen (102) des Schwingungsmesswertes
mit mindestens einem Referenzwert,

- Anpassen (103) mindestens eines Kontaktpa-
rameters zwischen Reinigungswerkzeug (3, 3a,
3b) und einer zu reinigenden Oberfläche (4a) in
Abhängigkeit von dem Ergebnis des Abglei-
chens (102).

2. Verfahren (100) nach Aspekt 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Kontaktparameter eine Anpress-
kraft und/oder eine Anpressfläche und/oder eine
Flüssigkeitsmenge zwischen Reinigungswerkzeug
(3, 3a, 3b) und Oberfläche (4a) ist.

3. Verfahren (100) nach Aspekt 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass ferner mindestens folgender
Verfahrensschritt umfasst ist:

- Auswahl (104) eines Reinigungsprogramms
aus einer Mehrzahl von Reinigungsprogram-
men in Abhängigkeit von dem nach dem Anpas-
sen (103) vorliegenden Kontaktparameter und
Betreiben des Bodenreinigungsgeräts (1) mit
dem ausgewählten Reinigungsprogramm.

4. Verfahren (100) nach Aspekt 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei dem Auswählen (104) berück-

sichtigt wird, ob der Kontaktparameter beim Anpas-
sen (103) reduziert oder gesteigert wurde und/oder
ob der nach dem Anpassen (103) vorliegende Kon-
taktparameter einen vorbestimmten Schwellenwert
erreicht und/oder ob mit dem nach dem Anpassen
(103) vorliegenden Kontaktparameter bei der Art der
zu reinigenden Oberfläche (4a) ein gewünschtes
Reinigungsergebnis erzielbar ist.

5. Verfahren (100) nach Aspekt 3 oder 4, dadurch
gekennzeichnet, dass bei dem Auswählen (104) ein
Reinigungsprogramm gewählt wird, bei dem min-
destens ein vorbestimmter Ort in der Reinigungsum-
gebung (4) mindestens zweimal überfahren wird,
wenn der Kontaktparameter beim Anpassen (103)
reduziert wurde und/oder wenn der Kontaktparame-
ter einen vorbestimmten Schwellenwert unterschrei-
tet.

6. Verfahren (100) nach Aspekt 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das zweimalige Überfahren in von-
einander unterschiedlichen Richtungen erfolgt.

7. Verfahren (100) nach einem der Aspekte 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass das Anpassen (103)
des Kontaktparameters in vordefinierten Stufen er-
folgt.

8. Verfahren (100) nach einem der Aspekte 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Betrieb des Bo-
denreinigungsgerätes (1) mit mindestens einem vor-
bestimmten Kontaktparameter beginnt, und dass die
Schritte Erfassen (101), Abgleichen (102) und An-
passen (103) so lange wiederholt durchgeführt wer-
den, bis der Schwingungsmesswert einen Schwel-
lenwert unterschreitet oder in einen Toleranzbereich
fällt.

9. Verfahren (100) nach einem der Aspekte 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass das Anpassen (103)
des Kontaktparameters für eine vorbestimmte Zone
in der Reinigungsumgebung (4) erfolgt und/oder
dass das Anpassen (103) des Kontaktparameters
für eine vorbestimmte Zeit erfolgt.

10. Verfahren (100) nach einem der Aspekte 1 bis
9, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest die Ver-
fahrensschritte Erfassen (101) und Abgleichen (102)
in vorbestimmten Zeitintervallen und/oder ereignis-
gesteuert wiederholt werden.

11. Bodenreinigungsgerät (1), aufweisend mindes-
tens ein Gehäuse (2), mindestens ein Reinigungs-
werkzeug (3) und mindestens einen Sensor zur Er-
fassung von Schwingungen, wobei das Bodenreini-
gungsgerät (1) dazu ausgebildet und eingerichtet ist,
sich in einer Reinigungsumgebung (4) autonom fort-
zubewegen, dadurch gekennzeichnet, dass das Bo-
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denreinigungsgerät (1) zur Durchführung eines Ver-
fahrens (100) nach einem der Aspekte 1 bis 10 aus-
gebildet ist.

12. Bodenreinigungsgerät (1), aufweisend mindes-
tens ein Gehäuse (2), mindestens ein Reinigungs-
werkzeug (3, 3a, 3b) und mindestens einen Sensor
zur Erfassung von Schwingungen, wobei das Bo-
denreinigungsgerät (1) dazu ausgebildet und einge-
richtet ist, sich in einer Reinigungsumgebung (4) au-
tonom fortzubewegen und Reinigungsaufgaben zu
erledigen, dadurch gekennzeichnet, dass mindes-
tens ein Kontaktparameter zwischen Reinigungs-
werkzeug (3, 3a, 3b) und zu reinigender Oberfläche
(4a) in Abhängigkeit von mindestens einem mit dem
Sensor erfassbaren Schwingungsmesswert an-
passbar ist.

13. Bodenreinigungsgerät (1) nach Aspekt 12, da-
durch gekennzeichnet, dass mindestens ein Ein-
stellmittel (6) vorhanden ist, um den Kontaktparame-
ter anzupassen, dass das Einstellmittel (6) mindes-
tens einen Riemen (7) und mindestens ein erstes
Schraubmittel (8) aufweist, dass der Kontaktpara-
meter durch eine Rotation des ersten Schraubmittels
(8) veränderbar ist, und dass eine Rotation des ers-
ten Schraubmittels (8) mit dem Riemen (7) bewirkbar
ist.

14. Bodenreinigungsgerät (1) nach Aspekt 13, da-
durch gekennzeichnet, dass mit dem Riemen (8)
über mindestens ein zweites Schraubmittel (10)
auch eine Austrittshöhe mindestens eines Antriebs-
rades (5) des Bodenreinigungsgerätes (1) aus dem
Gehäuse (2) beeinflussbar ist.

15. Bodenreinigungsgerät (1) nach Aspekt 14, da-
durch gekennzeichnet, dass eine Gewindesteigung
des ersten Schraubmittels (8) und des zweiten
Schraubmittels (10) unterschiedlich sind.

16. Bodenreinigungsgerät (1), insbesondere nach
einem der Aspekte 11 bis 15, aufweisend mindes-
tens ein Gehäuse (2), mindestens ein Reinigungs-
werkzeug (3) und mindestens ein Antriebsrad (5),
wobei das Bodenreinigungsgerät (1) dazu ausgebil-
det und eingerichtet ist, sich in einer Reinigungsum-
gebung (4) autonom fortzubewegen und Reini-
gungsaufgaben zu erledigen, wobei das Antriebsrad
(5) derart an dem Gehäuse (2) gehalten ist, dass
eine Austrittshöhe des Antriebsrades (5) aus dem
Gehäuse (2) veränderbar ist, dadurch gekennzeich-
net, dass das Reinigungswerkzeug (3) derart be-
wegbar an dem Gehäuse (2) gehalten ist, dass das
Reinigungswerkzeug (3) auf eine zu reinigende
Oberfläche (4a) der Reinigungsumgebung (4) zu
und von dieser weg bewegbar ist, und dass das Rei-
nigungswerkzeug (3) und das Antriebsrad (5) derart

gekoppelt sind, dass bei einer Veränderung einer
Austrittshöhe des Antriebsrades (5) auch das Reini-
gungswerkzeug (3) auf die zu reinigende Oberfläche
(4a) zu oder von dieser weg bewegt wird.

[0064] Die Erfindung ist nicht auf die dargestellten und
beschriebenen Ausführungsbeispiele beschränkt, son-
dern umfasst auch alle im Sinne der Erfindung gleichwir-
kenden Ausführungen. Es wird ausdrücklich betont, dass
die Ausführungsbeispiele nicht auf alle Merkmale in
Kombination beschränkt sind, vielmehr kann jedes ein-
zelne Teilmerkmal auch losgelöst von allen anderen Teil-
merkmalen für sich eine erfinderische Bedeutung haben.
Ferner ist die Erfindung bislang auch noch nicht auf die
im Anspruch 1 definierte Merkmalskombination be-
schränkt, sondern kann auch durch jede beliebige ande-
re Kombination von bestimmten Merkmalen aller insge-
samt offenbarten Einzelmerkmale definiert sein. Dies be-
deutet, dass grundsätzlich praktisch jedes Einzelmerk-
mal des Anspruchs 1 weggelassen beziehungsweise
durch mindestens ein an anderer Stelle der Anmeldung
offenbartes Einzelmerkmal ersetzt werden kann.

Bezugszeichenliste

[0065]

1 Bodenreinigungsgerät
2 Gehäuse
3 Reinigungswerkzeug
3a Wischer
3b Reinigungsbürste
4 Reinigungsumgebung
4a Oberfläche
5 Antriebsrad
6 Einstellmittel
7 Riemen
8 Erstes Schraubmittel
8a Schraubmutter
9 Antriebsmittel
10 Zweites Schraubmittel
10a Schraubmutter
10b Bolzen
11 Schwenkarm
12 Schwenklager
13 Druckfeder

100 Verfahren
101 Erfassen
102 Abgleichen
103 Anpassen
104 Auswahl

Patentansprüche

1. Verfahren (100) zum Betrieb eines Bodenreini-
gungsgerätes (1), wobei das Bodenreinigungsgerät
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(1) mindestens ein Gehäuse (2), mindestens ein Rei-
nigungswerkzeug (3, 3a, 3b), und mindestens einen
Sensor zur Erfassung von Schwingungen aufweist,
wobei das Bodenreinigungsgerät (1) dazu ausgebil-
det und eingerichtet ist, sich in einer Reinigungsum-
gebung (4) autonom fortzubewegen und Reini-
gungsaufgaben zu erledigen,
wobei mindestens folgende Verfahrensschritte um-
fasst sind:

- Erfassen (101) mindestens eines Schwin-
gungsmesswertes mit dem Sensor während des
Betriebs des Bodenreinigungsgerätes (1),
- Abgleichen (102) des Schwingungsmesswer-
tes mit mindestens einem Referenzwert,
- Anpassen (103) mindestens eines Kontaktpa-
rameters zwischen Reinigungswerkzeug (3, 3a,
3b) und einer zu reinigenden Oberfläche (4a) in
Abhängigkeit von dem Ergebnis des Abglei-
chens (102).

2. Verfahren (100) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass der Kontaktpara-
meter eine Anpresskraft und/oder eine Anpressflä-
che und/oder eine Flüssigkeitsmenge zwischen Rei-
nigungswerkzeug (3, 3a, 3b) und Oberfläche (4a) ist.

3. Verfahren (100) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass ferner mindestens
folgender Verfahrensschritt umfasst ist:

- Auswahl (104) eines Reinigungsprogramms
aus einer Mehrzahl von Reinigungsprogram-
men in Abhängigkeit von dem nach dem Anpas-
sen (103) vorliegenden Kontaktparameter und
Betreiben des Bodenreinigungsgeräts (1) mit
dem ausgewählten Reinigungsprogramm.

4. Verfahren (100) nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, dass bei dem Auswäh-
len (104) berücksichtigt wird, ob der Kontaktparame-
ter beim Anpassen (103) reduziert oder gesteigert
wurde und/oder ob der nach dem Anpassen (103)
vorliegende Kontaktparameter einen vorbestimmten
Schwellenwert erreicht und/oder ob mit dem nach
dem Anpassen (103) vorliegenden Kontaktparame-
ter bei der Art der zu reinigenden Oberfläche (4a)
ein gewünschtes Reinigungsergebnis erzielbar ist.

5. Verfahren (100) nach Anspruch 3 oder 4,
dadurch gekennzeichnet, dass bei dem Auswäh-
len (104) ein Reinigungsprogramm gewählt wird, bei
dem mindestens ein vorbestimmter Ort in der Reini-
gungsumgebung (4) mindestens zweimal überfah-
ren wird, wenn der Kontaktparameter beim Anpas-
sen (103) reduziert wurde und/oder wenn der Kon-
taktparameter einen vorbestimmten Schwellenwert
unterschreitet, insbesondere dass das zweimalige

Überfahren in voneinander unterschiedlichen Rich-
tungen erfolgt..

6. Verfahren (100) nach einem der Ansprüche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass das Anpassen
(103) des Kontaktparameters in vordefinierten Stu-
fen erfolgt.

7. Verfahren (100) nach einem der Ansprüche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Betrieb des
Bodenreinigungsgerätes (1) mit mindestens einem
vorbestimmten Kontaktparameter beginnt, und dass
die Schritte Erfassen (101), Abgleichen (102) und
Anpassen (103) so lange wiederholt durchgeführt
werden, bis der Schwingungsmesswert einen
Schwellenwert unterschreitet oder in einen Tole-
ranzbereich fällt.

8. Verfahren (100) nach einem der Ansprüche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass das Anpassen
(103) des Kontaktparameters für eine vorbestimmte
Zone in der Reinigungsumgebung (4) erfolgt
und/oder dass das Anpassen (103) des Kontaktpa-
rameters für eine vorbestimmte Zeit erfolgt.

9. Verfahren (100) nach einem der Ansprüche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass zumindest die Ver-
fahrensschritte Erfassen (101) und Abgleichen (102)
in vorbestimmten Zeitintervallen und/oder ereignis-
gesteuert wiederholt werden.

10. Bodenreinigungsgerät (1), aufweisend mindestens
ein Gehäuse (2), mindestens ein Reinigungswerk-
zeug (3) und mindestens einen Sensor zur Erfas-
sung von Schwingungen, wobei das Bodenreini-
gungsgerät (1) dazu ausgebildet und eingerichtet ist,
sich in einer Reinigungsumgebung (4) autonom fort-
zubewegen,
dadurch gekennzeichnet, dass das Bodenreini-
gungsgerät (1) zur Durchführung eines Verfahrens
(100) nach einem der Ansprüche 1 bis 9 ausgebildet
ist.

11. Bodenreinigungsgerät (1), aufweisend mindestens
ein Gehäuse (2), mindestens ein Reinigungswerk-
zeug (3, 3a, 3b) und mindestens einen Sensor zur
Erfassung von Schwingungen, wobei das Bodenrei-
nigungsgerät (1) dazu ausgebildet und eingerichtet
ist, sich in einer Reinigungsumgebung (4) autonom
fortzubewegen und Reinigungsaufgaben zu erledi-
gen,
dadurch gekennzeichnet, dass mindestens ein
Kontaktparameter zwischen Reinigungswerkzeug
(3, 3a, 3b) und zu reinigender Oberfläche (4a) in Ab-
hängigkeit von mindestens einem mit dem Sensor
erfassbaren Schwingungsmesswert anpassbar ist.

12. Bodenreinigungsgerät (1) nach Anspruch 11,
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dadurch gekennzeichnet, dass mindestens ein
Einstellmittel (6) vorhanden ist, um den Kontaktpa-
rameter anzupassen, dass das Einstellmittel (6) min-
destens einen Riemen (7) und mindestens ein erstes
Schraubmittel (8) aufweist, dass der Kontaktpara-
meter durch eine Rotation des ersten Schraubmittels
(8) veränderbar ist, und dass eine Rotation des ers-
ten Schraubmittels (8) mit dem Riemen (7) bewirkbar
ist.

13. Bodenreinigungsgerät (1) nach Anspruch 12,
dadurch gekennzeichnet, dass mit dem Riemen
(8) über mindestens ein zweites Schraubmittel (10)
auch eine Austrittshöhe mindestens eines Antriebs-
rades (5) des Bodenreinigungsgerätes (1) aus dem
Gehäuse (2) beeinflussbar ist.

14. Bodenreinigungsgerät (1) nach Anspruch 13,
dadurch gekennzeichnet, dass eine Gewindestei-
gung des ersten Schraubmittels (8) und des zweiten
Schraubmittels (10) unterschiedlich sind.

15. Bodenreinigungsgerät (1), insbesondere nach ei-
nem der Ansprüche 10 bis 14, aufweisend mindes-
tens ein Gehäuse (2), mindestens ein Reinigungs-
werkzeug (3) und mindestens ein Antriebsrad (5),
wobei das Bodenreinigungsgerät (1) dazu ausgebil-
det und eingerichtet ist, sich in einer Reinigungsum-
gebung (4) autonom fortzubewegen und Reini-
gungsaufgaben zu erledigen, wobei das Antriebsrad
(5) derart an dem Gehäuse (2) gehalten ist, dass
eine Austrittshöhe des Antriebsrades (5) aus dem
Gehäuse (2) veränderbar ist,
dadurch gekennzeichnet, dass das Reinigungs-
werkzeug (3) derart bewegbar an dem Gehäuse (2)
gehalten ist, dass das Reinigungswerkzeug (3) auf
eine zu reinigende Oberfläche (4a) der Reinigungs-
umgebung (4) zu und von dieser weg bewegbar ist,
und dass das Reinigungswerkzeug (3) und das An-
triebsrad (5) derart gekoppelt sind, dass bei einer
Veränderung einer Austrittshöhe des Antriebsrades
(5) auch das Reinigungswerkzeug (3) auf die zu rei-
nigende Oberfläche (4a) zu oder von dieser weg be-
wegt wird.
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