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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Reini-
gen einer Bodenflache mit einem Bodenreinigungsgerat.
[0002] AuRerdem betrifft die Erfindung ein Bodenrei-
nigungsgerat zur Durchfiihrung des Verfahrens. Bei dem
Bodenreinigungsgerat kann es sich um ein selbstfahren-
des und selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat han-
deln, mitdem eine autonome Reinigung der Bodenflache
durchfiihrbar ist. Alternativ oder erganzend kann das Bo-
denreinigungsgerat von einer Bedienperson bedienbar
sein, wobei es sich insbesondere um ein handgefiihrtes
Bodenreinigungsgerat oder um ein Aufsitz-Bodenreini-
gungsgerat handelt. Dementsprechend bezieht sich die
vorliegende Erfindung auch auf ein Bodenreinigungsge-
rat, welches sowohl die autonome Reinigung der Boden-
flache ermdglicht als auch die Reinigung unter Bedie-
nung durch eine Bedienperson. Die Bedienung durch die
Bedienperson kann auch ferngesteuert erfolgen, bei-
spielsweise von einer Fernwarte.

[0003] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf das
Gebiet der Kontrolle des Reinigungsergebnisses. Win-
schenswert ist eine Feststellung, ob die Reinigung der
Bodenflache zufriedenstellend erfolgt ist (nachfolgend
als "hinreichend gute Reinigung" bezeichnet).

[0004] Es ist bekannt, eine Karte der zu reinigenden
Bodenflache vor der Reinigung zu erstellen und den Ver-
schmutzungsgrad der Bodenflache positionsabhangig
zu speichern. Beispielsweise istin der US 5,613,261 ein
Verfahren beschrieben, bei dem abhangig von dem ge-
speicherten Verschmutzungsgrad eine Intensivreini-
gung bei starker Verschmutzung oder nur eine Grund-
reinigung bei normaler Verschmutzung durchgefiihrt
werden kann.

[0005] Die DE 10 2011 006 062 A1 beschreibt eben-
falls eine positionsabhangige Speicherung des Ver-
schmutzungsgrades der Bodenflache.

[0006] In der EP 1 967 116 A1 ist ein Verfahren be-
schrieben, beidem der Verschmutzungsgrad der Boden-
flache wahrend eines Reinigungsvorganges positions-
abhangig gespeichert wird. Bei einer spateren Bearbei-
tung kann die Fahrtrichtung und die Bearbeitungsinten-
sitat eines Saugaggregates und einer Reinigungsburste
abhangig vom Verschmutzungsgrad gesteuert werden.
[0007] Die DE 20 2011 051 936 U1 beschreibt eine
Vorrichtung zum Reinigen von Fenstern, Fassadenele-
menten, Solarmodulen und dergleichen. Im Bereich ei-
nes Reinigungskopfes ist eine Sensoreinrichtung zum
Erfassen des Verschmutzungszustandes der zu reini-
genden Oberflaiche angeordnet. Mit der Sensoreinrich-
tung, beispielsweise einer optischen Kamera, kann auch
die Reinigungswirkung tGiberwacht werden.

[0008] In der KR 2011-0127946 A ist ein Bodenreini-
gungsgerat beschrieben, das zwei Staubmessmodule
umfasst. Vor der Reinigung der Bodenflache wird mit ei-
nem ersten Staubmessmodul eine Schmutzverteilung
ermittelt, um die Saugkraft eines Saugaggregates anzu-
passen. Nach der Reinigung wird die verbleibende
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Schmutzverteilung mit dem zweiten Staubmessmodul
ermittelt und mit einer vorgegebenen Standardschmutz-
verteilung verglichen.

[0009] Ein weiteres Bodenreinigungsgerat mit Fahig-
keit zur Schmutzerkennung ist in der US 5,613,261 be-
schrieben. Nach der Reinigung der Bodenflache setzt
das Bodenreinigungsgerat zurlick und kontrolliert die Bo-
denflache auf Restschmutz.

[0010] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein
Verfahren zum Reinigen einer Bodenfldche mit einem
Bodenreinigungsgerat sowie ein Bodenreinigungsgerat
zur Durchfiihrung des Verfahrens bereitzustellen, mit
dem auf konstruktiv einfache Weise ein gutes Reini-
gungsergebnis erzielbar ist.

[0011] Diese Aufgabe wird durch ein erfindungsgema-
Res Verfahren zum Reinigen einer Bodenflache mit den
Merkmalen von Anspruch 1 geldst.

[0012] Bei dem erfindungsgemaRen Verfahren kann
das Reinigungsergebnis wahrend des laufenden Reini-
gungsbetriebes festgestellt werden, bei dem das Boden-
reinigungsgerat sich selbsttatig tiber die Bodenflache be-
wegt oder von einer Bedienperson uber diese bewegt
wird. Mit mindestens einer optischen Erfassungseinheit
werden zwei Aufnahmen eines Bodenflachenabschnit-
tes erstellt. Eine erste Aufnahme wird vor der Reinigung
des Bodenflachenabschnittes erstellt. Die erste Aufnah-
me kann zum Beispiel in einer Speichereinheit des Bo-
denreinigungsgerates voriibergehend gespeichert wer-
den. Mit mindestens einem Reinigungsaggregat wird an-
schlieRend der Bodenflachenabschnitt gereinigt. Eine
zweite Aufnahme des Bodenflachenabschnittes wird
nach der Reinigung mit der mindestens einen Erfas-
sungseinheit erstellt und mit der ersten Aufnahme ver-
glichen. Bereits wahrend der noch laufenden Reinigung
der Bodenflache kann anhand der Aufnahmen festge-
stellt werden, ob das Reinigungsergebnis zufriedenstel-
lend ist und eine hinreichend gute Reinigung erzielt wor-
den ist. Dies gibt die Mdglichkeit, bei einer unzureichen-
den Reinigung frihzeitig Abhilfe zu schaffen. Insbeson-
dere kann umgehend eine erneute Reinigung des nicht
hinreichend gut gereinigten Bodenflachenabschnittes
durchgefiihrt werden. Das erfindungsgemafe Verfahren
gibt dadurch die Méglichkeit, dass nach dem Abschluss
der Reinigung der Bodenflache eine Kontrolle unterblei-
ben kann, ob das Reinigungsergebnis zufriedenstellend
ist. Reinigungsvorgange kénnen dadurch schneller aus-
gefihrt werden. In entsprechender Weise kann eine po-
sitionsabhangige Speicherung des Verschmutzungsgra-
des vor Aufnahme des Reinigungsbetriebes, wie aus
dem Stand der Technik bekannt, vermieden werden.
Stattdessen kann unmittelbar mit der Bearbeitung der
Bodenflache begonnen werden und das Reinigungser-
gebnis wahrend der laufenden Reinigung kontrolliert
werden. Auch dadurch lassen sich Reinigungsauftrage
zUigig ausfuhren. Positionsfehler, wie sie bei einer Loka-
lisierung des Bodenreinigungsgerates auf der Bodenfla-
che auftreten kdnnen, erhalten eine wesentlich geringere
Bedeutung durch das erfindungsgemaRe Verfahren als
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durch die im Stand der Technik beschriebenen Verfah-
ren. Weil die Aufnahme des Bodenflachenabschnittes zu
relativ kurz aufeinanderfolgenden Zeitpunkten erstellt
werden konnen, besteht eine hohe Sicherheit in der Po-
sitionsbestimmung des Bodenreinigungsgerates und
dementsprechend Gewissheit darliber, dass in beiden
Aufnahmen derselbe Bodenflachenabschnitt erfasst
worden ist. Dementsprechend wirken sich Positionsun-
genauigkeiten bei vorheriger Erstellung einer vollstéandi-
gen Verschmutzungskarte der Bodenflichen starker
aus, und eine haufigere Positionskontrolle ist erforder-
lich. Dies setzt die Reinigungsgeschwindigkeit herab und
verlangert dadurch den Reinigungsvorgang. Durch das
erfindungsgemaRe Verfahren kann dementsprechend
bei einfacher Kontrolle eine zligige Reinigung der Bo-
denflache erzieltwerden. Das vorliegende Verfahren eig-
net sich auch sehr gut zur Dokumentation des Reini-
gungsergebnisses, beispielsweise dass an einen Auf-
tragnehmer Ubergebene Reinigungsauftrage zufrie-
denstellend ausgefiihrt worden sind.

[0013] Von Vorteil ist es, dass der Vergleich der Auf-
nahmen von einer Steuereinheit des Bodenreinigungs-
gerates oder von einer raumlich vom Bodenreinigungs-
gerat entfernt angeordneten Steuereinheit (beispielswei-
se einer Fernwarte) vorgenommen wird und an einer Hin-
weiseinheit zumindest dann, wenn keine hinreichend gu-
te Reinigung des Bodenflachenabschnittes erfolgtist, ein
entsprechender Hinweis bereitgestellt werden kann. In
der Steuereinheit sind beispielsweise Bildverarbeitungs-
algorithmen ausflihrbar gespeichert, die einen automa-
tischen Vergleich der Aufnahmen erméglichen. Ebenfalls
in der Steuereinheit kann mindestens ein Kriterium ge-
speichertsein, das eine Einteilung des Reinigungsergeb-
nisses als hinreichend gut oder nicht hinreichend gut er-
laubt. Zumindest dann, wenn die Reinigung nicht hinrei-
chend gut durchgefiihrt worden ist, kann an der Hinweis-
einheit ein Hinweis bereitgestellt werden. Der Hinweis
kann von einer Bedienperson als Vorschlag oder Auftrag
angesehen werden, den Bodenflachenabschnitt aber-
mals zu reinigen.

[0014] Der Hinweis kann alternativ oder ergdnzend,
vorzugsweise mit einer Positionsinformation des Boden-
flachenabschnittes verknlpft, gespeichert werden, wo-
bei die Position des Bodenreinigungsgerates auf der Bo-
denflache ermittelt wird. Zum Zwecke der Dokumentati-
onist es insbesondere glinstig, einen Hinweis, dass eine
hinreichend gute Reinigung nicht erfolgtist, zu speichern.
Vorzugsweise wird der Hinweis mit der Positionsinfor-
mation verknipft gespeichert. Dadurch kann der Boden-
flachenabschnitt erforderlichenfalls nochmals aufge-
sucht und erneut gereinigt werden. Eine positionsabhan-
gige Speicherung des Hinweises ist auch zum Zwecke
der Dokumentation von Vorteil.

[0015] Die Reinigungsrichtung verlauft vorzugsweise
in Langsrichtung des Bodenreinigungsgerates.

[0016] Von Vorteil ist es, wenn als optische Erfas-
sungseinheit eine Kamera, insbesondere eine Digitalka-
mera, benutzt wird, und wenn die Aufnahmen Bilder des
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Bodenflachenabschnittes sind. Uber die als Kamera aus-
gestaltete mindestens eine optische Erfassungseinheit
kénnen raumlich aufgeldste Bilder des Bodenflachenab-
schnittes erstellt werden. Verschmutzungen vor bzw. das
Fehlen von Verschmutzungen nach der Reinigung des
Bodenflachenabschnittes kénnen dadurch auf einfache
Weise erkannt werden.

[0017] Als vorteilhaft erweist es sich, wenn zwei opti-
sche Erfassungseinheiten benutzt werden, um die erste
Aufnahme und die zweite Aufnahme zu erstellen, wobei
die erste Erfassungseinheit zum Erstellen der ersten Auf-
nahme vorgesehen ist und, bezogen auf eine Reini-
gungsrichtung, dem mindestens einen Reinigungsag-
gregat vorgelagert auf die Bodenflache gerichtet ist, und
wobei die zweite Erfassungseinheit zum Erstellen der
zweiten Aufnahme vorgesehen ist und dem mindestens
einen Reinigungsaggregat nachgelagert auf die Boden-
flache gerichtetist. Vor der Reinigung des Bodenflachen-
abschnittes kann eine Aufnahme mit der ersten Erfas-
sungseinheit (beispielsweise einer Kamera) erstellt wer-
den, wobei die Erfassungseinheit auf einen in Reini-
gungsrichtung vor dem Reinigungsaggregat angeordne-
ten Bodenflachenabschnitt gerichtet ist. Nach dem Rei-
nigen des Bodenflachenabschnittes wird die zweite Auf-
nahme mit der zweiten Erfassungseinheit (beispielswei-
se einer Kamera) erstellt. Die zweite Erfassungseinheit
ist auf einen in Reinigungsrichtung hinter dem Reini-
gungsaggregat gerichteten Bodenflachenabschnitt ge-
richtet. Der jeweils aufgenommene Bodenflachenab-
schnitt ist identisch. Zwischen der Erstellung der beiden
Aufnahmen hat sich das Bodenreinigungsgeréat tUber die
Bodenflache bewegt.

[0018] Alternativ oder ergdnzend kann vorgesehen
sein, dass eine optische Erfassungseinheit verwendet
wird, die die erste Aufnahme und die zweite Aufnahme
erstellt. Insbesondere kdnnen mit nur einer Erfassungs-
einheit beide Aufnahmen zu aufeinanderfolgenden Zeit-
punkten erstellt werden.

[0019] Bei dem zuletzt erwahnten vorteilhaften Aus-
fuhrungsbeispiel kann vorgesehen sein, dass die Erfas-
sungseinheit ein Sichtfeld aufweist oder bereitstellt, das
sowohl vor das mindestens eine Reinigungsaggregat als
auch hinter dieses gerichtet ist, bezogen auf die Reini-
gungsrichtung.

[0020] Alternativ oder erganzend ist es guinstig, wenn
zumindest eine optische Erfassungseinheit beweglich
am Bodenreinigungsgerat gelagert ist, und wenn die Er-
fassungseinheit nach dem Erstellen der ersten Aufnah-
me zum Erstellen der zweiten Aufnahme relativ zum Bo-
denreinigungsgerat bewegtwird. Beispielsweise wird zu-
nachst die erste Aufnahme erstellt und anschlieBend die
Erfassungseinheit relativ zum Bodenreinigungsgerat
verschwenkt, verdreht oder verschoben, woraufhin die
zweite Aufnahme erstellt wird. Insbesondere ist die Er-
fassungseinheit um mindestens eine Drehachse senk-
recht zur Reinigungsrichtung und senkrecht zu einer Be-
rihrebene und/oder parallel zu einer Bertihrebene dreh-
bar. Die Berlihrebene des Bodenreinigungsgerates fallt
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mit der Ebene der Bodenfladche zusammen. Die Dreh-
achse kann insbesondere vertikal oder horizontal aus-
gerichtet sein.

[0021] Es kann vorgesehen sein, dass der Vergleich
der Aufnahmen von einer das Bodenreinigungsgerat an
diesem selbst oder von einer Fernwarte fiihrenden oder
steuernden Bedienperson vorgenommen wird, worauf
nachfolgend noch eingegangen wird.

[0022] Istdie Steuereinheit zum Vergleich der Aufnah-
men in der Fernwarte angeordnet, kénnen die Aufnah-
men Uber zusammenwirkende Kommunikationseinhei-
ten an diese Uibertragen werden.

[0023] Auch Steuerbefehle der Bedienperson in der
Fernwarte kénnen Uber die Kommunikationseinheiten
Ubertragen werden.

[0024] Es kann vorgesehen sein, dass der Hinweis an
einer Hinweiseinheit des Bodenreinigungsgerates be-
reitgestellt wird und/oder in einer Speichereinheitdes Bo-
denreinigungsgerates gespeichert wird. Insbesondere
bei einem handgefiihrten Bodenreinigungsgerat kann
die Bedienperson an der Hinweiseinheit darauf hinge-
wiesen werden, dass der Bodenflachenabschnitt noch-
mals gereinigt werden sollte.

[0025] Alternativ oder ergdnzend kann vorgesehen
sein, dass eine raumlich vom Bodenreinigungsgerat ent-
ferntangeordnete Hinweiseinheitund/oder eine rdumlich
vom Bodenreinigungsgeréat entfernt angeordnete Spei-
chereinheit verwendet wird. Beispielsweise kann das Bo-
denreinigungsgerat von einer rdumlich entfernten Fern-
warte gesteuert werden, in der die Hinweiseinheit ange-
ordnet ist. Eine Bedienperson kann das Bodenreini-
gungsgerat von der Ferne aus ansteuern und eine noch-
malige Reinigung des Bodenflachenabschnittes auslo-
sen.

[0026] Die Hinweiseinheit ist vorzugsweise insbeson-
dere eine optische Anzeigeeinheit, die beispielweise ei-
ne Bildanzeige umfasst.

[0027] Eine Speicherung des Hinweises, bevorzugt
verknipft mit einer Positionsinformation des Bodenfla-
chenabschnittes, wird vorzugsweise auch dann durch-
gefuhrt, wenn eine hinreichend gute Reinigung erfolgt
ist. Dadurch kann dokumentiert werden, dass der Bo-
denflachenabschnitt hinreichend gut gereinigt worden ist
und dass beispielsweise ein Reinigungsauftrag auftrags-
gemal ausgefihrt worden ist.

[0028] Ginstig ist es, wenn in dem Fall, dass das Bo-
denreinigungsgerat ein selbstfahrendes und selbstlen-
kendes Bodenreinigungsgerat ist und keine hinreichend
gute Reinigung des Bodenflachenabschnittes erfolgt ist,
der Bodenflachenabschnitt nochmals gereinigt wird, mit
einer optischen Erfassungseinheit eine weitere Aufnah-
me des Bodenflachenabschnittes nach der nochmaligen
Reinigung erstellt wird und diese mit der ersten Aufnah-
me und/oder der zweiten Aufnahme zur Kontrolle des
Reinigungsergebnisses verglichen wird. Die Steuerein-
heit kann eine nochmalige Reinigung des Bodenflachen-
abschnittes auslosen, die anhand der weiteren Aufnah-
me der optischen Erfassungseinheit kontrolliert werden
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kann. Beispielsweise setzt das Bodenreinigungsgerat
nach dem erstmaligen Reinigen des Bodenflachenab-
schnittes entgegen der urspriinglichen Reinigungsrich-
tung zuriick und bewegt sich ein weiteres Mal reinigend
Uber den Bodenflachenabschnitt in der Reinigungsrich-
tung hinweg.

[0029] Es kann vorgesehen sein, dass zumindest die
zweite Aufnahme an einer Anzeigeeinheit des Bodenrei-
nigungsgerates oder an einer raumlich vom Bodenreini-
gungsgerat entfernt angeordneten Anzeigeeinheit (bei-
spielsweise einer Fernwarte) dargestellt wird. Vorzugs-
weise werden beide Aufnahmen an der Anzeigeeinheit
dargestellt. Eine das Bodenreinigungsgerat flihrende
oder fernsteuernde Bedienperson kann das Reinigungs-
ergebnis unmittelbar anhand der zweiten Aufnahme oder
durch Vergleich der Aufnahmen erkennen und bewerten.
[0030] Alternativ oder ergédnzend kann vorgesehen
sein, dass mit einer Steuereinheit des Bodenreinigungs-
gerates oder mit einer rdumlich von diesem entfernt an-
geordneten Steuereinheit (etwa einer Fernwarte) ein
Vergleich der Aufnahmen vorgenommen wird und basie-
rend daraufein Hinweis an der Anzeigeeinheit darstellbar
ist, dass eine hinreichend gute Reinigung erfolgt ist. An-
hand des Hinweises kann die Bedienperson die zufrie-
denstellende Reinigung des Bodenflachenabschnittes
feststellen.

[0031] Der Hinweis kann wie vorstehend erlautert in
einer Speichereinheit gespeichert werden.

[0032] Die Anzeigeeinheit und/oder die Speicherein-
heit kbnnen wie erwahnt auch in der Fernwarte angeord-
net sein.

[0033] Gunstigistes, wenn die Position des Bodenrei-
nigungsgerates auf der Bodenflache ermittelt wird und
Aufnahmen des Bodenflachenabschnittes mit einer Po-
sitionsinformation verknlpft werden, wenn in einer Spei-
chereinheit eine Referenzaufnahme des Bodenflachen-
abschnittes im gereinigten Zustand mit einer Positions-
information verkniipftgespeichertistund wenn die zweite
Aufnahme mit der Referenzaufnahme verglichen wird
zur Uberpr[]fung, ob der Bodenflachenabschnitt als hin-
reichend sauber angesehen werden kann. Dies ermdg-
licht eine noch bessere Kontrolle des Reinigungsergeb-
nisses. Bei einer erstmaligen Lernfahrt des Bodenreini-
gungsgerates Uber die gereinigte und insbesondere als
sauber angesehene Bodenflache kénnen Referenzauf-
nahmen von Bodenflachenabschnitten erstellt werden.
Die Referenzaufnahmen kénnenin einer Speichereinheit
verknlpft mit einer Positionsinformation gespeichert
sein. Die Speichereinheit kann im Bodenreinigungsgerat
angeordnet sein oder in einer rdumlich von diesem ge-
legenen Fernwarte. Die zweite Aufnahme, verknipft mit
einer Positionsinformation, kann mit der Referenzauf-
nahme desselben Bodenflachenabschnittes verglichen
werden. Dadurch kann festgestellt werden, dass das Rei-
nigungsergebnis nicht nur hinreichend gut ist, sondern
es kann auch eine Feststellung getroffen werden, ob die
Bodenflache als hinreichend sauber angesehen werden
kann.
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[0034] Vorzugsweise wird das Verfahren wahrend der
gesamten oder im Wesentlichen gesamten Reinigung
der Bodenflache durchgefiihrt. Nach und nach kénnen
Bodenflachenabschnitte der Bodenflache auf hinrei-
chend gute Reinigung kontrolliert werden.

[0035] Wie bereits erwahnt, kann ein selbstfahrendes
und selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat verwendet
werden, um die Bodenflache autonom zu reinigen. Als
Bodenreinigungsgerat kann ein handgefiihrtes Boden-
reinigungsgerat oder ein Aufsitz-Bodenreinigungsgerat
verwendet werden.

[0036] Als Reinigungsaggregat kann beispielsweise
ein Saugaggregat, ein Kehraggregat, ein Schrubbaggre-
gat und/oder ein Schmutzaufnahmeaggregat verwendet
werden.

[0037] Die eingangs gestellte Aufgabe wird durch ein
erfindungsgemaRes Bodenreinigungsgerat zur Durch-
fuhrung eines der vorstehend genannten Verfahren mit
den Merkmalen von Anspruch 5 geldst.

[0038] Die bereits im Zusammenhang mit der Erlaute-
rung des erfindungsgemaflen Verfahrens erzielbaren
Vorteile kdnnen unter Einsatz des Bodenreinigungsge-
rates ebenfalls erzielt werden. Diesbeziglich kann auf
die voranstehenden Erlduterungen verwiesen werden.
In entsprechender Weise wird im Zusammenhang mit
den nachfolgen erwahnten vorteilhaften Ausflihrungsfor-
men des erfindungsgemaRen Bodenreinigungsgerates
auf die vorstehend erlduterten vorteilhaften Ausfih-
rungsbeispiele des erfindungsgemaflen Verfahrens ver-
wiesen.

[0039] Das Bodenreinigungsgerat weist eine Steuer-
einheit zum Vergleich der Aufnahmen auf, und an einer
Hinweiseinheit ist zumindest dann, wenn keine hinrei-
chend gute Reinigung des Bodenflachenabschnittes er-
folgt ist, ein Hinweis bereitstell bar.

[0040] Der Hinweis kann alternativ oder ergdnzend,
vorzugsweise mit einer Positionsinformation des Boden-
flachenabschnittes verknlpft, in einer Speichereinheit
speicherbar sein, wobei die Position des Bodenreini-
gungsgerates auf der Bodenflache mittels einer Lokali-
sierungseinheit ermittelbar ist.

[0041] Die mindestens eine optische Erfassungsein-
heit ist vorzugsweise eine Kamera, insbesondere eine
Digitalkamera, und die Aufnahmen sind glinstigerweise
Bilder des Bodenflachenabschnittes.

[0042] Von Vorteil ist es, wenn das Bodenreinigungs-
gerat zwei optische Erfassungseinheiten umfasst, insbe-
sondere zwei Kameras, um die erste Aufnahme und die
zweite Aufnahme zu erstellen, wobei die erste Erfas-
sungseinheit zum Erstellen der ersten Aufnahme vorge-
sehen ist und, bezogen auf eine Reinigungsrichtung,
dem mindestens einen Reinigungsaggregat vorgelagert
auf die Bodenflache gerichtet ist, und wobei die zweite
Erfassungseinheit zum Erstellen der zweiten Aufnahme
vorgesehen ist und dem mindestens einen Reinigungs-
aggregat nachgelagert auf die Bodenflache gerichtet ist.
[0043] Es kann vorgesehen sein, dass die erste Auf-
nahme und die zweite Aufnahme mitderselben optischen
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Erfassungseinheit erstellbar sind.

[0044] Beispielsweise ist zumindest eine optische Er-
fassungseinheit beweglich am Bodenreinigungsgerat
gelagert, und die Erfassungseinheit ist nach dem Erstel-
len der ersten Aufnahme und zum Erstellen der zweiten
Aufnahme relativ zum Bodenreinigungsgerat bewegbar.
[0045] Die Steuereinheit und die Lokalisierungseinheit
kénnen insbesondere eine integrierte Einheit bilden, bei-
spielsweise ist die Lokalisierungseinheit in die Steuer-
einheit integriert. In entsprechender Weise kann die
Speichereinheit in die Steuereinheit integriert sein. Vor-
zugsweise bilden die Steuereinheit, die Speichereinheit
und die Lokalisierungseinheit eine integrierte Einheit.
[0046] Das Bodenreinigungsgerat kann eine Hinweis-
einheit umfassen, an der der Hinweis bereitstellbar ist
und/oder eine Speichereinheit, in der der Hinweis bevor-
zugt mit der Positionsinformation verknipft speicherbar
ist.

[0047] Das Bodenreinigungsgerat kann eine Kommu-
nikationseinheit umfassen, tiber die der Hinweis an eine
raumlich vom Bodenreinigungsgerat entfernt angeord-
nete Hinweiseinheit und/oder Speichereinheit ibertrag-
bar ist. Die Ubertragung erfolgt beispielsweise (iber eine
Kommunikationseinheit einer Fernwarte an eine Steuer-
einheit derselben, und von dieser an die Hinweiseinheit
und/oder Speichereinheit.

[0048] Die Hinweiseinheit ist vorzugsweise eine An-
zeigeeinheit und umfasst insbesondere eine Bildanzei-
ge.

[0049] Als glinstig erweist es sich, wenn eine Speiche-

rung auch dann durchfiihrbar ist, wenn eine hinreichend
gute Reinigung erfolgt ist. Vorzugsweise wird in diesem
Fall der Hinweis verknipft mit einer Positionsinformation
des Bodenflachenabschnittes gespeichert.

[0050] Selbstverstandlich kann vorgesehen sein, dass
Aufnahmen des Bodenflachenabschnittes ebenfalls in
einer Speichereinheit gespeichert werden kénnen, vor-
zugsweise verknUpft mit einer jeweiligen Positionsinfor-
mation. Bei der Speichereinheit kann es sich um eine
vom Bodenreinigungsgerat umfasste oder um eine
raumlich entfernt von diesem angeordnete Speicherein-
heit handeln, beispielsweise die Speichereinheit einer
Fernwarte.

[0051] Gunstigistes, wenn das Bodenreinigungsgerat
ein selbstfahrendes und selbstlenkendes Bodenreini-
gungsgerat ist und dass dann, wenn keine hinreichend
gute Reinigung des Bodenflachenabschnittes erfolgt ist,
der Bodenflachenabschnitt nochmals reinigbar ist, mit
der mindestens einen optischen Erfassungseinheit eine
weitere Aufnahme des Bodenflachenabschnittes nach
der nochmaligen Reinigung erstellbar ist und diese mit
der ersten Aufnahme und/oder der zweiten Aufnahme
zur Kontrolle des Reinigungsergebnisses vergleichbar
ist.

[0052] Das Bodenreinigungsgerat kann eine Anzeige-
einheitumfassen, an der zumindest die zweite Aufnahme
darstellbar ist.

[0053] Alternativ oder ergdnzend kann das Bodenrei-
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nigungsgerat eine Steuereinheit zum Vergleich der Auf-
nahmen aufweisen, wobei basierend auf dem Vergleich
ein Hinweis an der Anzeigeeinheit darstellbar ist, dass
eine hinreichend gute Reinigung erfolgt ist.

[0054] Die Position des Bodenreinigungsgerates auf
der Bodenflache ist vorzugsweise mittels einer Lokalisie-
rungseinheit ermittelbar, und die Aufnahmen des Boden-
flachenabschnittes sind mit einer Positionsinformation
verknipfbar. In einer Speichereinheit kann eine Referen-
zaufnahme des Bodenflachenabschnittes im gereinigten
Zustand mit einer Positionsinformation verknupfbar ge-
speichert sein, und die zweite Aufnahme kann mit der
Referenzaufnahme vergleichbar sein zur Uberpriifung,
ob der Bodenflachenabschnitt als hinreichend sauber
angesehen werden kann. Die Speichereinheit kann vom
Bodenreinigungsgerat umfasst sein oder raumlich im Ab-
stand zu diesem angeordnet sein, beispielsweise in einer
Fernwarte fiir das Bodenreinigungsgerat.

[0055] Das Bodenreinigungsgerat kann ein selbstfah-
rendes und selbstlenkendes Bodenreinigungsgeratsein,
mit dem eine autonome Reinigung der Bodenflache
durchfiihrbar ist.

[0056] Alternativ oder ergédnzend kann das Bodenrei-
nigungsgerat ein handgefiihrtes Bodenreinigungsgerat
oder ein Aufsitz-Bodenreinigungsgerat sein.

[0057] Das mindestens eine Reinigungsaggregat
kann ein Saugaggregat, ein Kehraggregat, ein Schrub-
baggregat und/oder ein Schmutzaufnahmeaggregat
sein oder umfassen.

[0058] Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter
Ausfiihrungsformen der Erfindung dient im Zusammen-
hang mit der Zeichnung der ndheren Erlauterung der Er-
findung. Die nachfolgend erlauterten vorteilhaften Aus-
fuhrungsformen des erfindungsgemaRen Bodenreini-
gungsgerates erlauben jeweils die Durchflihrung des er-
findungsgemaRen Verfahrens. Es zeigen:

eine schematische Seitenansicht eines er-
findungsgemafRen Bodenreinig ungsgera-
tes;

Figur 1:

Figur 2A:  eine Draufsicht auf das Bodenreinigungs-
gerat auf Figur 1 zu einem ersten Zeitpunkt
beider Reinigung einer Bodenflache, wobei
sich das Bodenreinigungsgeratin einer Rei-
nigungsrichtung bewegt;

Figur 2B:  eine Darstellung entsprechend Figur 2A zu
einem spateren Zeitpunkt der Reinigung
der Bodenflache;

ein schematisches Blockschaltbild des Bo-
denreinigungsgerates aus Figur 1 und einer
optional vorhandenen, raumlich vom Bo-
denreinigungsgerat getrennten Fernwarte
fur das Bodenreinigungsgerat;

Figur 3:

Figur 4: eine schematische Seitenansicht einer

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

zweiten bevorzugten Ausfiihrungsform des
erfindungsgemaflen Bodenreinigungsge-
rates und

eine schematische Seitenansicht einer drit-
ten bevorzugten Ausfiihrungsform des er-
findungsgemafRen Bodenreinigungsgera-
tes.

Figur 5:

[0059] Figur 1 zeigt in schematischer Darstellung ein
mit dem Bezugszeichen 10 belegtes erfindungsgema-
Res Bodenreinigungsgerat. Das Bodenreinigungsgerat
10 ist vorliegend ausgestaltet als Schrubbmaschine und
umfasst ein Fahrwerk 12 zum Verfahren auf einer zu rei-
nigenden Bodenflache 14. Zum Reinigen der Bodenfla-
che 14 umfasst das Bodenreinigungsgerat 10 mindes-
tens ein Reinigungsaggregat 38. Das Reinigungsaggre-
gat 38 umfasst vorliegend ein Schrubbaggregat 16 und
ein Schmutzaufnahmeaggregat 18. Das Schrubbaggre-
gat 16 erlaubt die Reinigung der Bodenflache 14 mit min-
destens einer in der Zeichnung nicht dargestellten Wal-
zenblrste, wobei die Bodenflache 14 zur Steigerung der
Reinigungswirkung mit einer Reinigungsflissigkeit, ins-
besondere Wasser, befeuchtet wird. Das Gemisch aus
abgeldstem Schmutz und Reinigungsflissigkeit wird mit
dem Schmutzaufnahmeaggregat 18 von der Bodenfla-
che 14 aufgenommen.

[0060] Das Bodenreinigungsgerat 10 ist vorliegend
ausgestaltet als handgeflihrtes Bodenreinigungsgerat,
das von einer nicht dargestellten Bedienperson an einer
Bedieneinheit 20 geflihrt werden kann. Zuséatzlich ist das
Bodenreinigungsgerat 10 selbstlenkend und selbstfah-
rend ausgestaltet. Ohne Anwesenheit einer Bedienper-
son kann die Bodenflache 14 autonom gereinigt werden.
[0061] Weiter ist es vorteilhaft, wenn das Bodenreini-
gungsgerat 10 von einer an einer Fernwarte 42 angeord-
neten Bedienperson (nicht gezeigt) ferngesteuert wer-
den kann. Die Bodenflache 14 kann dadurch per Fern-
steuerung des Bodenreinigungsgerates 10 gereinigt
werden.

[0062] Bei einer Reinigung der Bodenflache 14 wird
das Bodenreinigungsgerat 10 Gblicherweise langs einer
Reinigungsrichtung 22 bewegt. Die Reinigungsrichtung
22 entspricht einer Langsrichtung des Bodenreinigungs-
gerates 10. Bei dessen Geradeausbewegung Uber die
Bodenflache 14 bewegt sich das Bodenreinigungsgerat
10 in Reinigungsrichtung 22.

[0063] Figur 3 zeigt schematisch ein Blockschaltbild
des Bodenreinigungsgerates 10. Das Bodenreinigungs-
gerat 10 umfasst eine Steuereinheit 24, eine erste opti-
sche Erfassungseinheit 26 und eine zweite optische Er-
fassungseinheit 28. Ferner sind eine Lokalisierungsein-
heit 30 und die Bedieneinheit 20 vorgesehen. Das Bo-
denreinigungsgerat 10 weist ferner eine Speichereinheit
34 auf und eine Hinweiseinheit 36. Die Hinweiseinheit
36 umfasst insbesondere eine optische Anzeigeeinheit,
vorzugsweise mit einer Bildanzeige. Mit dem Bezugszei-
chen 38istdas mindestens eine Reinigungsaggregat des
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Bodenreinigungsgerates 10 umfassend das Schrubbag-
gregat 16 und das Schmutzaufnahmeaggregat 18 be-
zeichnet. Optional ist eine Kommunikationseinheit 40
vorgesehen, um Informationen an die rdumlich vom Bo-
denreinigungsgerat 10 angeordnete Fernwarte 42 zu
Ubertragen.

[0064] Die Erfassungseinheiten 26, 28 stehen mit der
Steuereinheit 24 in Wirkverbindung. Aufnahmen von Bo-
denflachenabschnitten der Bodenflache 14, darauf wird
nachfolgend noch eingegangen, kénnen an die Steuer-
einheit 24 bertragen werden. Die Steuereinheit steht
ferner mit der Speichereinheit 34 in Wirkverbindung, wo-
bei diese auch in die Steuereinheit 24 integriert sein
kénnte.

[0065] In entsprechender Weise ist die Steuereinheit
24 in Wirkverbindung mit der Lokalisierungseinheit 30,
welche auch in die Steuereinheit 24 integriert sein konn-
te.

[0066] Eingaben einer Bedienperson an der Bedie-
neinheit 20 kénnen an die Steuereinheit 24 lbertragen
und von dieser ausgewertet werden.

[0067] Die Steuereinheit 24 kann das Fahrwerk 12 und
das Reinigungsaggregat 38 ansteuern.

[0068] In entsprechender Weise kann die Steuerein-
heit 24 die Hinweiseinheit 36 ansteuern.

[0069] Die Steuereinheit24 kanndie Kommunikations-
einheit 40 ansteuern, um Daten und/oder Informationen
an die Fernwarte 42 zu Ubertragen. Umgekehrt kann die
Kommunikationseinheit 40 Daten und/oder Informatio-
nen empfangen und an die Steuereinheit 24 weiterleiten.
[0070] Die Fernwarte 42 umfasst eine Steuereinheit
44 und, mit dieser in Wirkverbindung stehend, eine Be-
dieneinheit 46, eine Speichereinheit 48, eine Hinweis-
einheit (insbesondere umfassend eine Anzeigeeinheit)
50 und eine Kommunikationseinheit 52.

[0071] Die Kommunikationseinheit 52 wirkt mit der
Kommunikationseinheit 40 zum Ubertragen von Daten
und/oder Informationen zusammen. Die Speichereinheit
48 konnte auch in die Steuereinheit 44 integriert sein.
Die Hinweiseinheit 50 ist von der Steuereinheit 44 an-
steuerbar. Eingaben einer Bedienperson an der Bedie-
neinheit 46 kénnen an die Steuereinheit 44 lbertragen
und Uber die Kommunikationseinheit 52 an das Boden-
reinigungsgerat 10 Gbermittelt werden, wenn dieses wie
vorstehend erlautert fernsteuerbar ist.

[0072] Beiden optischen Erfassungseinheiten 26, 28
handelt es sich vorzugsweise um Kameras 54, 56, ins-
besondere Digitalkameras. Die Kameras 54, 56 sind bei-
spielsweise an einem Gehause 58 des Bodenreinigungs-
gerates 10 festgelegt (Figur 1), zum Beispiel bodennah.
Sie kénnten jedoch am Bodenreinigungsgerat auch in
andersartiger Weise und/oder an unterschiedlicher Po-
sition angeordnet sein. Wesentlich ist vorliegend nur,
dass mit der Kamera 54, bezogen auf die Reinigungs-
richtung 22, ein dem Reinigungsaggregat 38 vorgelager-
ter Bodenflachenabschnitt 60 erfassbar ist. Dementspre-
chend ist ein Sichtfeld 62 der Kamera 54 auf die Boden-
flache 14 gerichtet. Ein mit der Kamera 54 erfasstes Bild
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des Bodenflachenabschnittes 60 kann der Steuereinheit
24 zugefiihrt und in der Speichereinheit 34 gespeichert
werden.

[0073] Wesentlich ist ferner, dass die Kamera 56 auf
einen Bodenflachenabschnitt 64 gerichtet ist, der, bezo-
gen auf die Reinigungsrichtung 22, dem Reinigungsag-
gregat 38 nachgelagert ist. Ein Sichtfeld 66 der Kamera
56 ist dementsprechend auf die Bodenflache 14 gerich-
tet. Ein Bild des Bodenflachenabschnittes 64, das mit der
Kamera 56 aufgenommen wurde, kann der Steuereinheit
24 zugefihrt und auch in der Speichereinheit 34 gespei-
chert werden.

[0074] Wird das Bodenreinigungsgerat 10 bewegt,
kann der Bodenflachenabschnitt 64 mit dem Bodenfla-
chenabschnitt 60 zu einem vorangegangenen Zeitpunkt
Ubereinstimmen. Nachfolgend wird daher auf den Bo-
denflachenabschnitt 60 eingegangen, von dem zu unter-
schiedlichen Zeitpunkten Bilder aufgenommen werden.
[0075] Bewegtsich dasBodenreinigungsgerat 10 Uber
die Bodenflache, ist dadurch insbesondere die Mdglich-
keit gegeben, ein Bild des Bodenflachenabschnittes 60
mit der Kamera 54 zu erstellen, diesen anschliefend mit
dem Reinigungsaggregat 38 wahrend der Reinigung der
Bodenflache 14 zu reinigen und anschlieRend ein zwei-
tes Bild des Bodenflachenabschnittes 60 (d. h. zu einem
spateren Zeitpunkt) mit der Kamera 56 aufzunehmen.
Dies istin den Figuren 2A und 2B dargestellt, wobei sich
das Bodenreinigungsgerat 10 relativ zur Bodenflache 14
und damit relativ zum Bodenflachenabschnitt 60 bewegt
hat. Figur 2A zeigt den Bodenflachenabschnitt 60 vor der
Reinigung, und Figur 2B zeigt den Bodenflachenab-
schnitt 60 nach der Reinigung.

[0076] Nachfolgend wird vereinfachend zunachst da-
von ausgegangen, dass das Bodenreinigungsgerat 10
eine autonome Reinigung der Bodenflache 14 durch-
fuhrt. Wahrend der Reinigung der Bodenflache 14 wird
ein erstes Bild des zu reinigenden Bodenflachenab-
schnittes 60 aufgenommen und in der Speichereinheit
34 gespeichert (Figur 2A). Das Bodenreinigungsgerat 10
wird Uber den Bodenflachenabschnitt 60 verfahren, und
dieser wird gereinigt. AnschlieBend wird ein zweites Bild
des Bodenflachenabschnittes 60 aufgenommen (Figur
2B). Vorzugsweise wird auch das zweite Bild in der Spei-
chereinheit 34 gespeichert.

[0077] Die Steuereinheit 24 kann die beiden Bilder mit-
einander vergleichen, um das Reinigungsergebnis fur
den Bodenflachenabschnitt 60 zu kontrollieren. Zu die-
sem Zweck kénnen in der Steuereinheit beispielsweise
Bildverarbeitungsalgorithmen ausfiihrbar gespeichert
sein sowie mindestens ein Kriterium, anhand dessen
festgestellt werden kann, ob eine hinreichend gute Rei-
nigung des Bodenflachenabschnittes 60 erfolgt ist.
[0078] Wahrend des laufenden Reinigungsbetriebes
wird das Reinigungsergebnis kontrolliert, wobei die Bo-
denflache 14 abschnittsweise, Bodenflachenabschnitt
fir Bodenflachenabschnitt, untersucht wird. Dies wird am
Beispiel des Bodenflachenabschnittes 60 erlautert.
[0079] Isteine hinreichend gute Reinigung erfolgt, wird
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vorzugsweise ein entsprechender Hinweis fiir den Bo-
denflachenabschnitt 60 in der Speichereinheit 34 gespei-
chert. Der Hinweis wird bevorzugt verknipft mit einer Po-
sitionsinformation fiir den Bodenflachenabschnitt 60 ge-
speichert. Die Positionsinformation kann anhand der Lo-
kalisierungseinheit 30 bereitgestellt werden, mit der die
Position des Bodenreinigungsgerates 10 auf der Boden-
flache 14 festgestellt werden kann.

[0080] Stelltdie Steuereinheit 24 fest, dass der Boden-
flachenabschnitt 60 nicht hinreichend gut gereinigt wor-
den ist, wird dies vorzugsweise ebenfalls in der Speiche-
reinheit 34 gespeichert, insbesondere verknipft mit einer
Positionsinformation fiir den Bodenflachenabschnitt 60.
In diesem Fall und in dem vorstehend erlauterten Fall
dient die Speicherung des entsprechenden Hinweises
zur Dokumentation des Reinigungsergebnisses. Bei-
spielsweise kann anhand der Dokumentation Uberprift
werden, ob ein Reinigungsauftrag zufriedenstellend aus-
gefuhrt wurde.

[0081] Bei nicht hinreichend guter Reinigung stoppt
das Bodenreinigungsgerat 10, setzt entgegen der Reini-
gungsrichtung 22 zuriick und reinigt den Bodenflachen-
abschnitt 60 erneut. Nach der abermaligen Reinigung
des Bodenflachenabschnittes 60 wird mit der Kamera 56
ein weiteres Bild desselben aufgenommen und mit dem
ersten und/oder dem zweiten Bild verglichen. Die Steu-
ereinheit 24 stellt durch Vergleich fest, ob der Bodenfla-
chenabschnitt 60 nun hinreichend gut gereinigt worden
ist. Bejahendenfalls kann ein entsprechender Hinweis,
wie vorstehend erlautert, in der Speichereinheit 34 ge-
speichert werden. Erforderlichenfalls kann vorgesehen
sein, dass der Bodenflachenabschnitt 60 ein weiteres
Mal gereinigt wird.

[0082] Die Kontrolle des Reinigungsergebnisses ist
wahrend der Reinigung der Bodenflache 14 durchfihr-
bar. Fiur eine zuverldssige Reinigung der Bodenflache
14 ist aus diesem Grund nur verhaltnismafig wenig Zeit
erforderlich. Es istinsbesondere nicht vonnéten, vor dem
Reinigungsbeginn den Verschmutzungsgrad der Boden-
flache 14 positionsabhangig zu ermitteln und zu spei-
chern, wie dies im Stand der Technik beschrieben ist.
[0083] Vorzugsweise istin der Speichereinheit 34 ver-
knipft mit einer Positionsinformation eine Referenzauf-
nahme des Bodenflaichenabschnittes 60 gespeichert.
Die Referenzaufnahme wurde beispielsweise bei einer
Lernfahrt mit dem Bodenreinigungsgerat 10 Gber die Bo-
denflache 14 erstellt, als diese einen sauberen Zustand
aufwies. Zusatzlich zu dem vorstehend beschriebenen
Verfahren ist dadurch die Méglichkeit gegeben, durch
einen Vergleich des zweiten Bildes des Bodenflachen-
abschnittes 60 (im gereinigten Zustand) festzustellen, ob
der Bodenflachenabschnitt 60 als hinreichend sauber
angesehen werden kann. Dies erlaubt es festzustellen,
ob die hinreichend gute Reinigung zu einer Sduberung
des Bodenflachenabschnittes 60 geflihrt hat.

[0084] Nachfolgend wird angenommen, dass eine Be-
dienperson das Bodenreinigungsgerat 10 zur Reinigung
Uber die Bodenflache 14 fuhrt. Auch in diesem Fall wer-
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den ein erstes Bild und ein zweites Bild vom Bodenfla-
chenabschnitt 60 aufgenommen und miteinander vergli-
chen. Beispielsweise stellt die Steuereinheit 24 beide Bil-
der an der Hinweiseinheit 36 dar (die Hinweiseinheit 36
ist beispielsweise an der Bedieneinheit 20 angeordnet).
Dies ermdglicht es der Bedienperson visuell festzustel-
len, ob eine hinreichend gute Reinigung des Bodenfla-
chenabschnittes 60 erfolgt ist. Falls nicht, kann die Be-
dienperson zuriicksetzen und eine abermalige Reini-
gung des Bodenflachenabschnittes 14 vornehmen.
[0085] Es kann alternativ oder ergdnzend auch vorge-
sehen sein, dass die Steuereinheit 24 wie bei der auto-
nomen Reinigung einen selbsttatigen Vergleich der bei-
den Bilder des Bodenflachenabschnittes 60 durchfiihrt.
Die Steuereinheit 24 kann der Bedienperson an der Hin-
weiseinheit 36 einen Hinweis Uber das Reinigungsergeb-
nis bereitstellen. Zumindest dann, wenn keine hinrei-
chend gute Reinigung erfolgt ist, wird ein entsprechender
Hinweis bereitgestellt. Vorzugsweise wird ein entspre-
chender Hinweis auch bei einer hinreichend guter Rei-
nigung bereitgestellt. Dies erlaubt es der Bedienperson
ebenfalls, nicht zufriedenstellende Reinigungen zu er-
kennen und erforderlichenfalls eine abermalige Reini-
gung vorzunehmen.

[0086] Auch beihandgeflihrtem Betrieb des Bodenrei-
nigungsgerates 10 wird glinstigerweise ein Hinweis be-
treffend das Reinigungsergebnis, der sich aus dem Ver-
gleich der Bilder durch die Steuereinheit 24 ergibt, in der
Speichereinheit 34 gespeichert. Vorzugsweise wird der
Hinweis auch hier verkniipft mit einer Positionsinforma-
tion fir den Bodenflachenabschnitt 60 gespeichert.
[0087] Auch beihandgefiihrtem Betrieb des Bodenrei-
nigungsgerates 10 kann das Reinigungsergebnis fiir die
gesamte Bodenflache 14 dadurch zum Zwecke der Do-
kumentation gespeichert werden.

[0088] Alternativ oder ergdnzend kann bei handge-
fuhrtem Betrieb des Bodenreinigungsgerates 10 vorge-
sehen sein, dass Hinweise, ob der Bodenflachenab-
schnitt 60 hinreichend gut gereinigt worden ist, an die
Fernwarte 42 ibertragen werden kénnen. Die Hinweise
kénnen insbesondere in deren Speichereinheit 48 ge-
speichert werden. Es werden zumindest Hinweise ge-
speichert, wenn keine hinreichend gute Reinigung erfolgt
ist. Vorzugsweise wird auch bei hinreichend guter Rei-
nigung ein entsprechender Hinweis gespeichert. Die Hin-
weise werden vorzugsweise verknUpft mit einer Positi-
onsinformation des Bodenflachenabschnittes 60 gespei-
chert, die ebenfalls an die Fernwarte 42 tbertragen wer-
den kann.

[0089] Selbstverstandlich kann auch bei autonomem
Reinigungsbetrieb des Bodenreinigungsgerates 10 vor-
gesehen sein, dass entsprechende Hinweise an die
Fernwarte 42 Gbertragen und dort gespeichert werden.
Esistauch méglich, dass die Bilder, die mit den Kameras
54, 56 aufgenommen werden, in der Speichereinheit 48
gespeichert werden.

[0090] Es kann sogar vorgesehen sein, dass der Ver-
gleich der Bilder von der Steuereinheit 44 vorgenommen
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wird und nicht von der Steuereinheit 24. In diesem Fall
kénnen Anweisungen von der Steuereinheit 44 an das
Bodenreinigungsgerat 10 Gbertragen werden, zurtickzu-
setzen und den Bodenflachenabschnitt 60 abermals zu
reinigen.

[0091] Nachfolgend wird darauf eingegangen, dass
das Bodenreinigungsgerat 10 von einer Bedienperson
an der Fernwarte 42 zur Reinigung der Bodenflache 14
gesteuert wird. Die Bedienperson kann Uber die Bedie-
neinheit 46 die Bewegung des Bodenreinigungsgerates
10 steuern. Die Bilder des Bodenflachenabschnittes 60
vor der Reinigung und nach der Reinigung werden vor-
zugsweise an die Steuereinheit 44 tGbertragen. Die Bilder
kénnen an der Hinweiseinheit 50 angezeigt werden, da-
mit die Bedienperson das Reinigungsergebnis kontrol-
lieren und erforderlichenfalls eine nochmalige Reinigung
des Bodenflachenabschnittes 60 vornehmen kann.
[0092] Es kann auch vorgesehen sein, dass die Steu-
ereinheit 44 einen selbsttatigen Vergleich der Bilder des
Bodenflachenabschnittes 60 durchfiihrt und der Bedien-
person an der Fernwarte 42 einen Hinweis zumindest
dann bereitstellt, wenn keine hinreichend gute Reinigung
erfolgt ist. Vorzugsweise wird der Hinweis auch bei hin-
reichend guter Reinigung des Bodenflachenabschnittes
60 bereitgestellt. Der Hinweis wird insbesondere an der
Hinweiseinheit 50 angezeigt. In der Speichereinheit 48
kann der Hinweis, bevorzugt verknlpft mit einer Positi-
onsinformation, gespeichert werden.

[0093] Vorgesehen sein kann auch, dass die Steuer-
einheit 24 einen Vergleich der Bilder vornimmt und einen
Hinweis betreffend das Reinigungsergebnis an die Fern-
warte 42 Ubertragt.

[0094] Vorteilhafte Ausfihrungsbeispiele des erfin-
dungsgemafien Verfahrens wurden vorstehend am Bei-
spiel des Bodenreinigungsgerates 10 erlautert, welches
selbstfahrend und selbstlenkend ausgebildet sein kann
und/oder handgefihrt sein kann und/oder ferngesteuert
sein kann. Selbstverstandlich kann vorgesehen sein,
dass vorteilhafte Ausfiihrungsbeispiele des Verfahrens
auch mit nur selbstfahrenden und selbstlenkenden, nur
handgefiihrten oder nur ferngesteuerten Bodenreini-
gungsgeraten durchgefiihrt werden kénnen. Auch die
Anwendung auf Aufsitz-Bodenreinigungsgerate ist denk-
bar.

[0095] Die Figuren 4 und 5 zeigen Beispiele flr selbst-
fahrende und selbstlenkende Bodenreinigungsgerate
zur Durchfiihrung vorteilhafter Ausfiihrungsbeispiele des
Verfahrens. Hierzu wird auf obige Ausfliihrungen verwie-
sen, die entsprechend giiltig sind.

[0096] Figur5 zeigt schematisch ein Bodenreinigungs-
gerat70, das ausgestaltetist als Kehr-Saug-Roboter. Fir
gleiche oder gleichwirkende Merkmale der Bodenreini-
gungsgerate 10 und 70 werden identische Bezugszei-
chen benutzt. Die mit dem Bodenreinigungsgerat 10 er-
zielbaren Vorteile kdnnen auch mit dem Bodenreini-
gungsgerat 70 erzielt werden.

[0097] Beim Bodenreinigungsgerat 70 umfasst das
Reinigungsaggregat 38 ein in der Zeichnung nicht dar-
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gestelltes Kehraggregat, mitdem die Bodenflache 14 ge-
kehrt werden kann. Ferner umfasst das Reinigungsag-
gregat 38 ein ebenfalls nicht dargestelltes Saugaggre-
gat, mit dem aufgekehrter Schmutz abgesaugt werden
kann.

[0098] Auch beim Bodenreinigungsgerat 70 sind die
Kameras 54, 56 vorhanden und beispielsweise am Ge-
hause 58 gehalten.

[0099] Figur 4 zeigtin schematischer Darstellung eine
mit dem Bezugszeichen 80 belegte vorteilhafte Ausfiih-
rungsform eines erfindungsgemaflen Bodenreinigungs-
gerates. Auch in diesem Fall werden fiir gleiche oder
gleichwirkende Merkmale oder Bauteile der Bodenreini-
gungsgerate 10, 80 identische Bezugszeichen benutzt.
Die mit dem Bodenreinigungsgerat 10 erzielbaren Vor-
teile kbnnen auch mit dem Bodenreinigungsgerat 80 er-
zielt werden.

[0100] Beim Bodenreinigungsgerat 80, vorliegend
ebenfalls eine Schrubbmaschine, kommt anstelle der
beiden Erfassungseinheiten 26, 28 nur eine optische Er-
fassungseinheit 82 zum Einsatz. Die Erfassungseinheit
82 ist ausgestaltet als Kamera 84, insbesondere Digital-
kamera. Die Kamera 84 weist ein Sichtfeld 86 auf, das
auf die Bodenflache 14 gerichtet ist.

[0101] Die Kamera 84 istam Bodenreinigungsgerat 80
beweglich gehalten. Insbesondere ist die Kamera 84
drehbar um eine Drehachse 88 gelagert. Zum Drehen
der Kamera 84 weist das Bodenreinigungsgerat 80 eine
Antriebseinheit 90 auf, die von der Steuereinheit 24 an-
steuerbar ist.

[0102] Die Drehachse 88 ist senkrecht zu einer vom
Fahrwerk 12 definierten Beriihrebene ausgerichtet, wel-
che BerlUhrebene mit der Ebene der Bodenflache 14 zu-
sammenfallt. Bei horizontaler Bodenflache 14 ist die
Drehachse 88 dadurch vertikal ausgerichtet.

[0103] Beim Bodenreinigungsgerat 80 werden beide
Bilder des Bodenflachenabschnittes 60 mit der Kamera
84 erstellt. Das erste Bild des Bodenflachenabschnittes
60 vor der Reinigung wird dadurch erstellt, dass das
Sichtfeld 86 auf einen in Reinigungsrichtung 22 dem Rei-
nigungsaggregat 38 vorgelagerten Bereich auf der Bo-
denflache 14 gerichtet ist (rechts in Figur 4).

[0104] Nach dem Aufnehmen des ersten Bildes wird
die Kamera 84 so gedreht, dass das Sichtfeld auf einen
in Reinigungsrichtung 22 dem Reinigungsaggregat 38
nachgelagerten Abschnitt auf der Bodenflache 14 gerich-
tetist. Es wird nach der Reinigung des Bodenflachenab-
schnittes 60 das zweite Bild desselben aufgenommen.
Dies ist in Figur 4 links dargestellt. Das Sichtfeld nach
der Reinigung des Bodenflachenabschnittes ist mit dem
Bezugszeichen 86’ gekennzeichnet und der Bodenfla-
chenabschnitt nach der Reinigung ist mit dem Bezugs-
zeichen 60’ gekennzeichnet. Dies erlaubt es, mit nur ei-
ner Kamera 84 das erfindungsgemafe Verfahren durch-
zufiihren.

[0105] Alternativ oder ergdnzend zur Drehmdglichkeit
um die Drehachse 88 kann vorgesehen sein, dass die
Kamera 84 um eine Drehachse 89 drehbar ist. Die Dreh-
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achse 89 ist senkrecht zur Reinigungsrichtung 22 und
parallel zur Beriihrebene ausgerichtet (in Figur 4 hori-
zontal und senkrecht zur Zeichenebene). Zum Drehen
der Kamera 84 kann eine in der Zeichnung nicht gezeigte
Antriebseinheit vorgesehen sein, die von der Steuerein-
heit 24 ansteuerbar ist.

[0106] Bei einer weiteren in der Zeichnung nicht dar-
gestellten vorteilhaften Ausfiihrungsform kann vorgese-
hen sein, dass das Sichtfeld der eingesetzten Kamera
so groR ist, dass es sich auf der Bodenflache 14 von
einem vor dem Reinigungsaggregat 38 liegenden Ab-
schnitt bis zu einem hinter dem Reinigungsaggregat 38
liegenden Abschnitt erstreckt (jeweils bezogen auf die
Reinigungsrichtung 22). Eine bewegliche Kamera 84
kann dadurch eingespart werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Reinigen einer Bodenflache mit ei-
nem Bodenreinigungsgerat, bei welchem Verfahren
wahrend der reinigenden Bewegung des Bodenrei-
nigungsgerates uber die Bodenflache mit einer op-
tischen Erfassungseinheit eine erste Aufnahme ei-
nes Bodenflachenabschnittes vor der Reinigung er-
stellt wird, das Bodenreinigungsgerat mit mindes-
tens einem Reinigungsaggregat tiber den Bodenfla-
chenabschnitt bewegt und dieser gereinigt wird, mit
einer optischen Erfassungseinheit eine zweite Auf-
nahme des Bodenflachenabschnittes nach der Rei-
nigung erstellt wird sowie die Aufnahmen zur Kon-
trolle des Reinigungsergebnisses miteinander ver-
glichenwerden, wobei der Vergleich der Aufnahmen
von einer Steuereinheit des Bodenreinigungsgera-
tes oder von einer raumlich vom Bodenreinigungs-
gerat entfernt angeordneten Steuereinheit vorge-
nommen wird und an einer Hinweiseinheit zumin-
dest dann, wenn keine hinreichend gute Reinigung
des Bodenflachenabschnittes erfolgtist, ein entspre-
chender Hinweis bereitgestellt und/oder vorzugs-
weise mit einer Positionsinformation des Bodenfla-
chenabschnittes verkniipft gespeichert wird, wobei
die Position des Bodenreinigungsgerates auf der
Bodenflache ermittelt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass in dem Fall, dass das Bodenreini-
gungsgerat ein selbstfahrendes und selbstlenken-
des Bodenreinigungsgerat ist und keine hinreichend
gute Reinigung des Bodenflachenabschnittes er-
folgt ist, der Bodenflachenabschnitt nochmals gerei-
nigt wird, mit einer optischen Erfassungseinheit eine
weitere Aufnahme des Bodenflachenabschnittes
nach der nochmaligen Reinigung erstellt wird und
diese mit der ersten Aufnahme und/oder der zweiten
Aufnahme zur Kontrolle des Reinigungsergebnisses
verglichen wird.
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Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zumindest die zweite Aufnah-
me an einer Anzeigeeinheit des Bodenreinigungs-
gerates oder an einer rdumlich vom Bodenreini-
gungsgerat entfernt angeordneten Anzeigeeinheit
dargestellt wird und/oder dass mit einer Steuerein-
heit des Bodenreinigungsgerates oder mit einer
raumlich von diesem entfernt angeordneten Steuer-
einheit ein Vergleich der Aufnahmen vorgenommen
wird und basierend darauf ein Hinweis an der Anzei-
geeinheit darstellbar ist, dass eine hinreichend gute
Reinigung erfolgt ist.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Position
des Bodenreinigungsgerates auf der Bodenflache
ermittelt wird und Aufnahmen des Bodenflachenab-
schnittes mit einer Positionsinformation verknipft
werden, dass in einer Speichereinheit eine Referen-
zaufnahme des Bodenflachenabschnittes im gerei-
nigten Zustand mit einer Positionsinformation ver-
knipft gespeichertist und dass die zweite Aufnahme
mit der Referenzaufnahme verglichen wird zur Uber-
prifung, ob der Bodenflachenabschnitt als hinrei-
chend sauber angesehen werden kann.

Bodenreinigungsgerat zur Durchfihrung des Ver-
fahrens nach einem der voranstehenden Anspri-
che, umfassend ein Fahrwerk (12) zum Verfahren
auf einer Bodenflache (14), mindestens ein Reini-
gungsaggregat (38) zum Reinigen der Bodenflache
(14) und mindestens eine optische Erfassungsein-
heit (26, 28; 82), wobei wahrend der reinigenden Be-
wegung des Bodenreinigungsgerates (10; 70; 80)
Uber die Bodenflache (14) mit der mindestens einen
optischen Erfassungseinheit (26, 28; 82) eine erste
Aufnahme eines Bodenflachenabschnittes (60) vor
der Reinigung erstellbar ist, das Bodenreinigungs-
gerat (10; 70; 80) mit dem mindestens Reinigungs-
aggregat (38) uber den Bodenflachenabschnitt (60)
bewegbar und dieser reinigbar ist, und mit der min-
destens einen optischen Erfassungseinheit (26, 28;
82) eine zweite Aufnahme des Bodenflachenab-
schnittes (60) nach der Reinigung erstellbar ist, wo-
bei die Aufnahmen zur Kontrolle des Reinigungser-
gebnisses miteinander vergleichbar sind, wobei das
Bodenreinigungsgerat (10; 70; 80) eine Steuerein-
heit (24) zum Vergleich der Aufnahmen aufweist,
und wobei an einer Hinweiseinheit (36, 50) zumin-
dest dann, wenn keine hinreichend gute Reinigung
des Bodenflachenabschnittes (60) erfolgt ist, ein
Hinweis bereitstellbar ist und/oder vorzugsweise mit
einer Positionsinformation des Bodenflachenab-
schnittes (60) verkniipftin einer Speichereinheit (34,
48) speicherbar ist, wobei die Position des Boden-
reinigungsgerates (10; 70; 80) auf der Bodenflache
(14) mittels einer Lokalisierungseinheit (30) ermittel-
bar ist.
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Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die mindestens eine opti-
sche Erfassungseinheit (26, 28; 82) eine Kamera
(54, 56; 84) ist, insbesondere eine Digitalkamera,
und dass die Aufnahmen Bilder des Bodenflachen-
abschnittes (60) sind.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 5 oder 6, da-
durch gekennzeichnet, dass das Bodenreini-
gungsgerat (10; 70; 80) zwei optische Erfassungs-
einheiten (54, 56) umfasst, um die erste Aufnahme
und die zweite Aufnahme zu erstellen, wobei die ers-
te Erfassungseinheit (54) zum Erstellen der ersten
Aufnahme vorgesehen ist und, bezogen auf eine
Reinigungsrichtung (22), dem mindestens einen
Reinigungsaggregat (38) vorgelagert auf die Boden-
flache (14) gerichtet ist, und wobei die zweite Erfas-
sungseinheit (56) zum Erstellen der zweiten Aufnah-
me vorgesehen ist und dem mindestens einen Rei-
nigungsaggregat (38) nachgelagert auf die Boden-
flache (14) gerichtet ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die erste Auf-
nahme und die zweite Aufnahme mit derselben op-
tischen Erfassungseinheit (82) erstellbar sind.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest
eine optische Erfassungseinheit (82) beweglich am
Bodenreinigungsgerat (80) gelagertist, und dass die
Erfassungseinheit (82) nach dem Erstellen der ers-
ten Aufnahme und zum Erstellen der zweiten Auf-
nahme relativ zum Bodenreinigungsgerat (80) be-
wegbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass das Boden-
reinigungsgerat (10; 70; 80) eine Hinweiseinheit (36)
umfasst, an der der Hinweis Dbereitstellbar ist
und/oder eine Speichereinheit (34), in der der Hin-
weis bevorzugt mit der Positionsinformation ver-
knipft speicherbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass das Boden-
reinigungsgerat (10) eine Kommunikationseinheit
(40) umfasst, Uber die der Hinweis an eine raumlich
vom Bodenreinigungsgerat (10) entferntangeordne-
te Hinweiseinheit (50) und/oder Speichereinheit (48)
Ubertragbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass eine Spei-
cherung auch dann durchfiihrbar ist, wenn eine hin-
reichend gute Reinigung des Bodenflachenab-
schnittes (60) erfolgt ist.
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Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass das Boden-
reinigungsgerat (10; 70; 80) ein selbstfahrendes und
selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat (10; 70; 80)
istund dass, wenn keine hinreichend gute Reinigung
des Bodenflachenabschnittes (60) erfolgtist, der Bo-
denflachenabschnitt (60) nochmals reinigbar ist, mit
der mindestens einen optischen Erfassungseinheit
(28; 82) eine weitere Aufnahme des Bodenflachen-
abschnittes (60) nach der nochmaligen Reinigung
erstellbar ist und diese mit der ersten Aufnahme
und/oder der zweiten Aufnahme zur Kontrolle des
Reinigungsergebnisses vergleichbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass das Boden-
reinigungsgerat (10) eine Anzeigeeinheit (36) um-
fasst, an der zumindest die zweite Aufnahme dar-
stellbar ist und/oder dass das Bodenreinigungsgerat
(10) eine Steuereinheit (24) zum Vergleich der Auf-
nahmen aufweist, wobei basierend auf dem Ver-
gleich ein Hinweis an der Anzeigeeinheit (36) dar-
stellbar ist, dass eine hinreichend gute Reinigung
erfolgt ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass die Position
des Bodenreinigungsgerates (10; 70; 80) aufder Bo-
denflache (14) mittels einer Lokalisierungseinheit
(30) ermittelbar ist und die Aufnahmen des Boden-
flachenabschnittes (60) mit einer Positionsinforma-
tion verknipfbar sind, dass in einer Speichereinheit
(34, 48) eine Referenzaufnahme des Bodenflachen-
abschnittes (60) im gereinigten Zustand mit einer Po-
sitionsinformation verknlpft speicherbar ist und
dass die zweite Aufnahme mit der Referenzaufnah-
me vergleichbar ist zur Uberpriifung, ob der Boden-
flachenabschnitt (60) als hinreichend sauber ange-
sehen werden kann.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass das Boden-
reinigungsgerat (10; 70; 80) ein selbstfahrendes und
selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat (10; 70; 80)
ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche 5
bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass das Boden-
reinigungsgerat (10) ein handgefiihrtes Bodenreini-
gungsgerat (10) oder ein Aufsitz-Bodenreinigungs-
gerat ist.

Claims

1.

A method for cleaning a floor surface with a floor
cleaning device, in which method, during the clean-
ing movement of the floor cleaning device over the
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floor surface, a first recording of a floor surface por-
tion before the cleaning is created with an optical
recording unit, the floor cleaning device is moved
with at least one cleaning unit over the floor surface
portion, which is cleaned, a second recording of the
floor surface portion after the cleaning is created with
an optical recording unit and the recordings are com-
pared with one anotherin order to check the cleaning
result, wherein the comparison of the recordings is
undertaken by a control unit of the floor cleaning de-
vice or by a control unit which is arranged remote
from the floor cleaning device and at an indicating
unit, at least if no sufficiently good cleaning of the
floor surface portion has occurred, a corresponding
indication is provided and/or preferably is stored
linked to a position information item of the floor sur-
face portion, wherein the position of the floor clean-
ing device on the floor surface is determined.

The method in accordance with claim 1, character-
ized in that in the case that the floor cleaning device
is a self-propelling and self-steering floor cleaning
device and no sufficiently good cleaning of the floor
surface portion has taken place, the floor surface
portion is cleaned again, a further recording of the
floor surface portion is created with an optical record-
ing unit following the renewed cleaning and this is
compared with the first recording and/or the second
recording in order to check the cleaning result.

The method in accordance with claim 1 or 2, char-
acterized in that at least the second recording is
displayed on a display unit of the floor cleaning de-
vice or on a display unit arranged remote from the
floor cleaning device and/or in that, with a control
unit of the floor cleaning device or with a control unit
arranged remote therefrom, a comparison of the re-
cordings is undertaken and, on the basis thereof, an
indication is displayable on the display unit that a
sufficiently good cleaning has taken place.

The method in accordance with one of the preceding
claims, characterized in that the position of the floor
cleaning device on the floor surface is determined
and recordings of the floor surface portion are linked
to a position information item, in that a reference
recording of the floor surface portion in the cleaned
state is stored linked to a position information item
in a memory unit, and in that the second recording
is compared with the reference recording in order to
check whether the floor surface portion can be re-
garded as sufficiently clean.

A floor cleaning device for carrying out the method
in accordance with one of the preceding claims, com-
prising a carriage (12) for traveling on a floor surface
(14), at least one cleaning unit (38) for cleaning the
floor surface (14) and at least one optical recording
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unit (26, 28; 82), wherein during the cleaning move-
ment of the floor cleaning device (10; 70; 80) over
the floor surface (14), a first recording of a floor sur-
face portion (60) before the cleaningis creatable with
the at least one optical recording unit (26, 28; 82),
the floor cleaning device (10; 70; 80) is movable with
the at least one cleaning unit (38) over the floor sur-
face portion (60) and this is cleanable, and a second
recording of the floor surface portion (60) after the
cleaning is creatable with the at least one optical
recording unit (26, 28; 82), wherein the recordings
are comparable with one another in order to check
the cleaning result, wherein the floor cleaning device
(10; 70; 80) has a control unit (24) for comparison of
the recordings and wherein an indication is provid-
able at an indicating unit (36, 50) at least if no suffi-
ciently good cleaning of the floor surface portion (60)
has occurred, and/or is storable, preferably linked to
a position information item of the floor surface portion
(60), in a memory unit (34, 48) wherein the position
of the floor cleaning device (10; 70; 80) on the floor
surface (14) is determinable by means of a localiza-
tion unit (30).

The floor cleaning device in accordance with claim
5, characterized in that the at least one optical re-
cording unit (26, 28; 82) is a camera (54, 56; 84), in
particular a digital camera, and in that the recordings
are images of the floor surface portion (60).

The floor cleaning device in accordance with claim
5 or 6, characterized in that the floor cleaning de-
vice (10; 70; 80) comprises two optical recording
units (54, 56) in order to create the first recording
and the second recording, wherein the first recording
unit (54) is provided for creating the first recording
and, relative to a cleaning direction (22), is directed
toward the floor surface (14) in front of the at least
one cleaning unit (38), and wherein the second re-
cording unit (56) is provided for creating the second
recording and is directed toward the floor surface
(14) behind the at least one cleaning unit (38).

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 7, characterized in that the first re-
cording and the second recording are creatable with
the same optical recording unit (82).

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 8, characterized in that at least one
optical recording unit (82) is movably mounted on
the floor cleaning device (80), and in that the record-
ing unit (82) is movable relative to the floor cleaning
device (80) after the creation of the first recording
and to create the second recording.

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 9, characterized in that the floor
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cleaning device (10; 70; 80) comprises an indicating
unit (36) on which the indication is providable and/or
amemory unit (34) in which the indication is storable,
preferably linked to the position information item.

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 10, characterized in that the floor
cleaning device (10) comprises a communication
unit (40) by means of which the indication is trans-
ferable to an indicating unit (50) and/or a memory
unit (48) arranged remote from the floor cleaning de-
vice (10).

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 11, characterized in that a storage
is also executable if a sufficiently good cleaning of
the floor surface portion (60) has taken place.

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 12, characterized in that the floor
cleaning device (10; 70; 80) is a self-propelling and
self-steering floor cleaning device (10; 70; 80) and
in that, if no sufficiently good cleaning of the floor
surface portion (60) has taken place, the floor sur-
face portion (60) is cleanable again, a further record-
ing of the floor surface portion (60) is creatable with
the at least one optical recording unit (28; 82) follow-
ing the renewed cleaning and this is comparable with
the first recording and/or the second recording in or-
der to check the cleaning result.

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 13, characterized in that the floor
cleaning device (10) comprises a display unit (36)
on which at least the second recording is displayable
and/or in that the floor cleaning device (10) has a
control unit (24) for comparison of the recordings,
wherein, on the basis of the comparison, an indica-
tion is displayable on the display unit (36) that a suf-
ficiently good cleaning has taken place.

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5to 14, characterized in that the position
of the floor cleaning device (10; 70; 80) on the floor
surface (14) is determinable by means of a localiza-
tion unit (30) and the recordings of the floor surface
portion (60) are linkable to a position information
item, inthat a reference recording ofthe floor surface
portion (60) in the cleaned state is storable linked to
a position information item in a memory unit (34, 48),
and in that the second recording is comparable with
the reference recording in order to check whether
the floor surface portion (60) can be regarded as
sufficiently clean.

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 15, characterized in that the floor
cleaning device (10; 70; 80) is a self-propelling and
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24
self-steering floor cleaning device (10; 70; 80).

The floor cleaning device in accordance with one of
the claims 5 to 16, characterized in that the floor
cleaning device (10) is a manually guided floor clean-
ing device (10) or a ride-on floor cleaning device.

Revendications

Procédé pour nettoyer une surface de sol avec un
appareil de nettoyage de sol, procédé dans lequel,
pendant le mouvement nettoyant de I'appareil de
nettoyage de sol sur la surface de sol, une premiére
prise de vue d’une section de la surface de sol est
produite avant le nettoyage avec une unité d’acqui-
sition optique, I'appareil de nettoyage de sol est dé-
placé avec au moins un groupe de nettoyage sur la
section de surface de sol et celle-ci est nettoyée, une
seconde prise de vue de la section de surface de sol
est produite aprés le nettoyage avec une unité d’ac-
quisition optique et les prises de vue sont comparées
I'une avec l'autre pour le contréle du résultat de net-
toyage, ou la comparaison des prises de vue est
entreprise par une unité de commande de I'appareil
de nettoyage de sol ou par une unité de commande
disposée spatialement a distance de l'appareil de
nettoyage de sol et, au moins quand un nettoyage
suffisamment satisfaisant de la section de surface
de sol n’a pas eulieu, une indication correspondante
est mise a disposition au niveau d’'une unité d’indi-
cation et/ou de préférence est stockée en étant liée
auneinformation de position de la section de surface
de sol, ou la position de I'appareil de nettoyage de
sol sur la surface de sol est déterminée.

Procédé selon larevendication 1, caractérisé en ce
que, dans le cas ou I'appareil de nettoyage de sol
est un appareil de nettoyage de sol automoteur et
autoguidé et un nettoyage suffisamment satisfaisant
de la section de surface de sol n’a pas eu lieu, la
section de surface de sol est nettoyée encore une
fois, avec une unité d’acquisition optique une autre
prise de vue de la section de surface de sol aprés le
nettoyage répété est produite et celle-ci est compa-
rée avec la premiére prise de vue et/ou la seconde
prise de vue pour le contréle du résultat de nettoya-

ge.

Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce qu’au moins la seconde prise de vue est re-
présentée au niveau d’'une unité d’affichage de I'ap-
pareil de nettoyage de sol ou au niveau d’une unité
d’affichage disposée spatialement a distance de
I'appareil de nettoyage de sol et/ou en ce qu’avec
une unité de commande de I'appareil de nettoyage
de sol ou avec une unité de commande disposée
spatialement a distance de celui-ci une comparaison
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des prises de vue est entreprise et sur la base de
celle-ci uneindication qu’un nettoyage suffisamment
satisfaisanta eulieu peut étre représentée au niveau
de l'unité d’affichage.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la position de I'appareil
de nettoyage de sol sur la surface de sol est déter-
minée et les prises de vue de la section de surface
de sol sont liées a une information de position, en
ce qu’une prise de vue de référence de la section
de surface de sol a I'état nettoyé est stockée en étant
liée a une information de position dans une unité de
stockage et en ce que la seconde prise de vue est
comparée avec la prise de vue de référence pour
examiner si la section de surface de sol peut étre
considérée comme suffisamment propre.

Appareil de nettoyage de sol pour la mise en oeuvre
du procédé selon l'une des revendications précé-
dentes, comprenant un dispositif de déplacement
(12) pour le déplacement sur une surface de sol (14),
au moins un groupe de nettoyage (38) pour le net-
toyage de la surface de sol (14) et au moins une
unité d’acquisition optique (26, 28 ; 82), ou pendant
le mouvement nettoyant de I'appareil de nettoyage
de sol (10 ; 70 ; 80) sur la surface de sol (14) avec
la au moins une unité d’acquisition optique (26, 28 ;
82) une premiére prise de vue d’une section de sur-
face de sol (60) avant le nettoyage peut étre produite,
I'appareil de nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) peut étre
déplacé avec le au moins un groupe de nettoyage
(38) sur la section de surface de sol (60) et celle-ci
peut étre nettoyée, et avec la au moins une unité
d’acquisition optique (26, 28 ; 82) une seconde prise
de vue de la section de surface de sol (60) apres le
nettoyage peut étre produite, ou les prises de vue
peuvent étre comparées l'une avec l'autre pour le
contréle du résultat de nettoyage, ou I'appareil de
nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) présente une unité de
commande (24) pour la comparaison des prises de
vue, et ou, au niveau d’'une unité d’indication (36,
50), au moins quand un nettoyage suffisamment sa-
tisfaisant de la section de surface de sol (60) n’a pas
eu lieu, une indication peut étre mise a disposition
et/ou de préférence peut étre stockée en étant liée
aune information de position de la section de surface
de sol (60) dans une unité de stockage (34, 48), ou
la position de I'appareil de nettoyage de sol (10 ;70 ;
80) sur la surface de sol (14) peut étre déterminée
au moyen d’une unité de localisation (30).

Appareil de nettoyage de sol selon la revendication
5, caractérisé en ce que la au moins une unité d’ac-
quisition optique (26, 28 ; 82) est un appareil photo-
graphique (54, 56 ; 84), en particulier un appareil
photographique numérique, et en ce que les prises
de vue sont des images de la section de surface de
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sol (60).

Appareil de nettoyage de sol selon la revendication
5 ou 6, caractérisé en ce que I'appareil de nettoya-
ge de sol (10 ; 70 ; 80) comprend deux unités d’ac-
quisition optique (54, 56) pour produire la premiéere
prise de vue et la seconde prise de vue, ou la pre-
miére unité d’acquisition (54) est prévue pour la pro-
duction de la premiére prise de vue et, par rapport
a une direction de nettoyage (22), est dirigée sur la
surface de sol (14) en avant du au moins un groupe
de nettoyage (38), et ou la seconde unité d’acquisi-
tion (56) est prévue pour la production de la seconde
prise de vue et est dirigée sur la surface de sol (14)
en arriere du au moins un groupe de nettoyage (38).

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 7, caractérisé en ce que la premiére
prise de vue et la seconde prise de vue peuvent étre
produites avec la méme unité d’acquisition optique
(82).

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 8, caractérisé en ce qu’au moins une
unité d’acquisition optique (82) est montée de ma-
niere mobile sur 'appareil de nettoyage de sol (80),
et en ce que l'unité d’acquisition (82) peut étre dé-
placée par rapport a I'appareil de nettoyage de sol
(80) apres la production de la premiére prise de vue
et pour la production de la seconde prise de vue.

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 9, caractérisé en ce que l'appareil de
nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) comprend une unité
d’indication (36) au niveau de laquelle I'indication
peut étre mise a disposition et/ou une unité de stoc-
kage (34) dans laquelle I'indication peut étre stockée
de préférence en étant liée a I'information de posi-
tion.

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 10, caractérisé en ce que l'appareil
de nettoyage de sol (10) comprend une unité de com-
munication (40) par I'intermédiaire de laquelle I'indi-
cation peut étre transmise a une unité d’'indication
(50) et/ou une unité de stockage (48) disposée spa-
tialement a distance de I'appareil de nettoyage de
sol (10).

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 11, caractérisé en ce que qu’un stoc-
kage peut étre réalisé aussi quand un nettoyage suf-
fisamment satisfaisant de la section de surface de
sol (60) a eu lieu.

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 12, caractérisé en ce que l'appareil
de nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) est un appareil de
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nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) automoteur et auto-
guidé et en ce que, quand un nettoyage suffisam-
ment satisfaisant de la section de surface de sol (60)
n’a pas eu lieu, la section de surface de sol (60) peut
étre nettoyée encore une fois, avec la au moins une
unité d’acquisition optique (28 ; 82) une autre prise
de vue de la section de surface de sol (60) apres le
nettoyage répété peut étre produite et celle-ci peut
étre comparée avec la premiére prise de vue et/ou
la seconde prise de vue pour le contréle du résultat
de nettoyage.

Appareil de nettoyage de sol selon 'une des reven-
dications 5 a 13, caractérisé en ce que l'appareil
de nettoyage de sol (10) comprend une unité d’affi-
chage (36) au niveau de laquelle au moins la secon-
de prise de vue peut étre représentée et/ou en ce
que l'appareil de nettoyage de sol (10) présente une
unité de commande (24) pour la comparaison des
prises de vue, ou sur la base de la comparaison une
indication qu'un nettoyage suffisamment satisfai-
sant a eu lieu peut étre représentée au niveau de
'unité d’affichage (36).

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 14, caractérisé en ce que la position
de I'appareil de nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) sur la
surface de sol (14) peut étre déterminée au moyen
d’une unité de localisation (30) et les prises de vue
de la section de surface de sol (60) peuvent étre
liées a une information de position, en ce qu’une
prise de vue de référence de la section de surface
de sol (60) a I'état nettoyé peut étre stockée dans
une unité de stockage (34, 48) en étant liée a une
information de position eten ce que la seconde prise
de vue peut étre comparée avec la prise de vue de
référence pour examiner si la section de surface de
sol (60) peut étre considérée comme étant suffisam-
ment propre.

Appareil de nettoyage de sol selon 'une des reven-
dications 5 a 15, caractérisé en ce que l'appareil
de nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) est un appareil de
nettoyage de sol (10 ; 70 ; 80) automoteur et auto-
guidé.

Appareil de nettoyage de sol selon I'une des reven-
dications 5 a 16, caractérisé en ce que l'appareil
de nettoyage de sol (10) estun appareil de nettoyage
de sol (10) conduit manuellement ou un appareil de
nettoyage de sol muni d'un siege.
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