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(57) Abstract: The invention relates to a cleaning method for a medical
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ent the cleaning head in the washing chamber in a controlled manner by
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ing head can apply the cleaning agent to the predefined surface portion
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Halterung (12) einer Reinigungsvorrichtung (1) angeordnet und mittels eines Roboterarms (18), der einen Reinigungskopf mit
einer Diise (26) aufweist, automatisch gezielt mit Reinigungsmittel gereinigt und/oder desinfiziert. Die Halterung (12) richtet das
medizintechnische Gerét (17) durch Verschwenken und/oder Verschieben und/oder Drehen in einer Waschkammer der Reinigungsvor
richtung (1) gezielt aus und/oder der Roboterarm (18) richtet den Reinigungskopf in der Waschkammer durch Verschwenken
und/oder Verschieben und/oder Drehen gezielt auf einen vorbestimmten Oberflichenabschnitt des Gerdts (17) aus, um diesen mit
Reinigungsmittel zu behandeln. Weiter betrifft die Erfindung eine Reinigungsvorrichtung (1) fiir ein medizintechnisches Gerat (17).
Die Reinigungsvorrichtung (1) weist eine schliefbare Waschkammer fiir das medizintechnische Gerét (17) auf, in der eine Halterung
(12) fiir das medizintechnische Gerét (17) und ein Roboterarm (18), der einen Reinigungskopf mit einer Diise (26) aufweist, zum
automatischen, gezielten Applizieren von Reinigungsmittel auf einen vorbestimmten Oberflichenabschnitt des medizintechnischen
Gerits (17) vorgesehen sind. Die Halterung (12) ist angepasst, das medizintechnische Gerdt (17) in der Waschkammer durch Verschieben
und/oder Verschwenken und/oder Verdrehen gezielt in der Waschkammer auszurichten und der Roboterarm (18) ist angepasst, den
Reinigungskopf durch Verschieben und/oder Verschwenken und/oder Verdrehen derart gezielt in der Waschkammer auszurichten, dass
dieser in Abstimmung mit der Position und/oder Bewegung des medizintechnischen Gerits (17) das Reinigungsmittel zielgenau an den
vorbestimmten Oberflichenabschnitt des medizintechnischen Geréts (17) aufbringen kann.
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Verfahren und Vorrichtung zur Reinigung und/oder Desinfektion eines

medizintechnischen Geréats

Beschreibung

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zur Reinigung und/oder
Desinfektion eines medizintechnischen Gerats. Sie betrifft auerdem eine Vorrichtung
zur Reinigung und/oder Desinfektion eines medizintechnischen Gerats, insbesondere

mittels eines erfindungsgemafen Verfahrens.

Allgemeiner technischer Hintergrund

Auch medizintechnische Gerate, die nicht direkt mit einem Patienten in Kontakt
gelangen, sind zum Sichern eines ausreichenden Hygienestandards nach einer
Verwendung zu reinigen und ggf. zu desinfizieren. Beispiele fur solche Gerate stellen
elektrische Gerate wie Infusionspumpen, tragbare Geréte in der Notfallmedizin, wie zum
Beispiel Ultraschallgerate oder Gerate zur automatischen Herzdruckmassage,
Beatmungsbalge und ahnliches dar. Bislang werden solche medizinische Geréte

manuell gereinigt oder desinfiziert.

Stand der Technik

Eine manuelle Reinigung und/oder Desinfektion solcher Geréate ist in nachteiliger
Weise mit einem entsprechenden Einsatz an Personal, Zeit und Kosten verbunden.
Handelt es sich beispielsweise um Gerate, die in einer Intensivabteilung eingesetzt
werden und von einer Intensivschwester oder einem Intensivpfleger gesaubert werden,
liegt der kritische Zeit- und Kostenaufwand auf der Hand. FUr eine sachgemale
Reinigung ist in grober Schéatzung in der Regel ein Zeitbedarf von etwa 10 Minuten pro
Gerat anzusetzen. Eine genaue Zeitplanung ist aber schwierig, da der
Reinigungsprozess und damit das Reinigungsergebnis stark vom Durchfuhrenden
abhangig sind und teils wesentlichen Schwankungen unterliegen. Dies allein ist vor dem
Hintergrund der straff getakteten Zeitplane im tblichen Klinikalltag nachteilig. Zum
Beispiel kann es vorkommen, dass die reinigende Person in der Zeit der Reinigung
nicht fur andere Tatigkeiten verfugbar ist, zum Beispiel in einem Krankenhaus, das

keine eigenstandige Hygieneabteilung besitzt.
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Ein weiteres Problem bei der manuellen Reinigung und Desinfektion solcher
Gerate stellt die Qualitatssicherung dar, sowohl im Hinblick auf die Gewahrleistung
einer gewunschten / erforderlichen Qualitéat an sich, als auch im Hinblick auf die
Dokumentation der Qualitatssicherung. Zum Beispiel kann infolge einer nicht
sachgemafen Reinigung die Dichtigkeit oder Funktionsfahigkeit der Gerate
beeintrachtigt werden, wodurch Ausfallrisiken vergréRert und/oder letztlich sogar
schwerwiegende Beschadigungen des Gerats auftreten kénnen. Herstellerseitig ist von
besonderem Nachteil, dass es in der Regel nicht méglich ist, Fehlbedienungen oder —
behandlungen im Falle einer Reklamation eindeutig nachzuweisen. Aber auch ohne
Beschéadigung des Geréts ist eine mangelhafte Reinigung von groRem Nachteil, da zum
einem Kontaminationsherde, die ggf. an unzuganglichen Stellen verbleiben, den

Patienten gefahrden, und daruber hinaus die Reputation des Herstellers leidet.

Ein weiterer Nachteil ist schlie3lich ein nicht unwesentliches Risiko
(Verletzungsrisiko, Infektionsrisiko) fur mit der Reinigung befasstes Personal, da die
Gerate nach jedem Patientenwechsel von Hand durch eine Krankenschwester oder

Hygienepersonal gereinigt werden mussen.

Kurzbeschreibung der Erfindung

Ausgehend von dem vorstehend beschriebenen Stand der Technik liegt der
Erfindung die Aufgabe zugrunde, die angefuhrten Nachteile zu beseitigen und eine
automatische, maschinelle Reinigung von genannten medizintechnischen Geréaten zu
ermoéglichen. Insbesondere soll die Erfindung eine automatisierte und reproduzierbare
Reinigung der Geréate und eine Entlastung von medizinischem Personal erméglichen
und eine einfache und verlassliche Qualitatssicherung mit einer damit verbundenen

Dokumentation im jeweiligen Einsatzgebiet sicherstellen.

Diese Aufgabe wird nach der Erfindung geldst durch ein Verfahren /
Reinigungsverfahren mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1 sowie durch eine
Vorrichtung / Reinigungsvorrichtung mit den Merkmalen des Patentanspruchs 7.

Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand der Unteranspruche.
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Die Erfindung betrifft in einem ersten Aspekt ein Verfahren zur Reinigung und/oder
Desinfektion eines medizintechnischen Gerats, insbesondere eines elektrischen
medizintechnischen Gerats, wobei das medizintechnische Gerét in einer
Aufnahmevorrichtung bzw. Halterung einer Vorrichtung zur Reinigung und/oder
Desinfektion (nachfolgend als Reinigungsvorrichtung bezeichnet) angeordnet bzw.
eingesetzt oder eingelegt wird und mittels eines Roboterarms, der einen
Reinigungskopf mit einer Duse bzw. Spritzéffnung aufweist, automatisch gezielt mit
Reinigungs- und/oder Desinfektionsmittel (nachfolgend als Reinigungsmittel
bezeichnet), insbesondere mit Strahlwasser und/oder Druckluft und/oder HeilRdampf
und/oder Plasma und/oder Ozon, gereinigt und/oder desinfiziert (nachfolgend nur noch
als gereinigt bezeichnet) wird, wobei die Halterung das medizintechnische Gerat durch
Verschwenken und/oder Verschieben und/oder Drehen in einer Waschkammer bzw.
einem Waschraum der Reinigungsvorrichtung gezielt ausrichtet und/oder der
Roboterarm den Reinigungskopf bzw. die Duse in der Waschkammer durch
Verschwenken und/oder Verschieben und/oder Drehen gezielt auf eine vorbestimmten
Oberflachenabschnitt des medizintechnischen Geréts ausrichtet, um diesen mit

Reinigungsmittel zu behandeln / zu bespruhen.

Die Erfindung betrifft in einem zweiten Aspekt eine Vorrichtung zur Reinigung
und/oder Desinfektion eines medizintechnischen Gerats, insbesondere mittels eines
Verfahrens nach der Erfindung, mit einer schliel3baren Waschkammer fur das
medizintechnische Gerat, in der eine Halterung fur das medizintechnische Gerat und
ein Roboterarm, der einen Reinigungskopf mit einer Duse aufweist, zum automatischen,
gezielten Applizieren von Reinigungsmittel, insbesondere von Strahlwasser und/oder
Druckluft und/oder HeiRdampf und/oder Plasma und/oder Ozon, auf einem
vorbestimmten Oberflachenabschnitt des medizintechnischen Gerats vorgesehen sind.
Die Halterung ist angepasst, das medizintechnische Gerat im Waschraum durch
Verschieben und/oder Verschwenken und/oder Verdrehen gezielt in der Waschkammer
auszurichten und der Roboterarm ist angepasst, den Reinigungskopf bzw. die Duse
durch Verschieben und/oder Verschwenken und/oder Verdrehen gezielt in der
Waschkammer auszurichten, sodass dieser bzw. diese in Abstimmung mit der Position

und/oder Bewegung des medizintechnischen Gerats das Reinigungsmittel zielgenau an
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den vorbestimmten Oberflachenabschnitt des medizintechnischen Geréts aufbringen

kann.

Bei dem medizintechnischen Gerat handelt es sich vorzugsweise um eine
Infusionspumpe, eine Dosierpumpe oder eine Spritzenpumpe. Erfindungsgeman kann
das Geréat in der Halterung speziell abgestimmt auf seine jeweilige Eigenart, wie zum
Beispiel abgestimmt auf seine Geometrie, seine Funktion und/oder signifikante
Schmutzstellen, automatisch, insbesondere vollautomatisch, gereinigt und/oder
desinfiziert werden. Dazu muss das zu reinigende / zu desinfizierende Gerat nur in die
Halterung eingebracht und das Reinigungsverfahren bzw. die Reinigungsvorrichtung

gestartet werden. Die Reinigung erfolgt vorzugsweise berthrungslos.

Durch die Erfindung kann in vorteilhafter \Weise eine reproduzierbare Reinigung
bzw. eine Desinfektion von hochwertiger und auch reproduzierbarer Qualitat besonders
einfach bewirkt werden. AulRerdem ist es im Rahmen der Erfindung mdéglich, die
Reinigung / Desinfektion bzw. deren Ergebnis zu dokumentieren, insbesondere im
Rahmen des Verfahrens automatisch zu dokumentieren, was beispielsweise eine
Protokollierung der Reinigung / Desinfektion im Rahmen einer Qualitatssicherung und —
zertifizierung erleichtert. Dadurch kann mit der Erfindung ein Ansteigen der allgemeinen
Pflegequalitat bewirkt werden. Da die Reinigung maschinell, automatisch oder sogar
vollautomatisch erfolgt, erméglicht die Erfindung eine wesentliche Einsparung von

Personal, Zeit und Kosten.

Ein weiterer wesentlicher Vorteil ist, dass bislang mit der Reinigung befasstes
Kranken- oder Pflegepersonal entlastet werden kann und fur die eigentliche Pflege und
Betreuung von Patienten zur Verfugung steht. Das Personal muss das Geréat lediglich in
die Reinigungsvorrichtung einlegen und nach erfolgter Reinigung / Desinfektion wieder

entnehmen und ist somit nicht wesentlich durch fachfremde Tatigkeiten gebunden.

Da die Reinigung / Desinfektion des medizintechnischen Geréats (nachfolgend
auch vereinfacht als Gerat bezeichnet) maschinell / automatisiert nach einem
definiertem Ablauf durchgefuhrt wird, kann dies besonders schnell erfolgen. Zum

Beispiel ist es mit der Erfindung méglich, Geréte innerhalb einer Zeitdauer von weniger
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als zehn Minuten grundlich zu reinigen und zu desinfizieren. Durch die Erfindung steht
das Gerat danach besonders schnell wieder zur Verfugung. Des Weiteren kénnen
infolge der maschinellen Bearbeitung Beschadigungen sowie unsachgemalie
Handhabungen des Gerats mit hoher Sicherheit vermieden werden. Somit werden
Dichtigkeit und Funktion des Geréats nicht gefahrdet und Ausfallrisiken werden

minimiert.

Vorteilhafte Ausfuhrungsformen der Erfindung sind in den Unteransprichen

beansprucht und werden nachfolgend néher erlautert.

Eine bevorzugte Ausfuhrungsform der Erfindung ist dadurch gekennzeichnet, dass
das Gerat wahrend der Reinigung und/oder Desinfektion mittels der Halterung relativ
zum Roboterarm bewegt und/oder positioniert wird. Dadurch ist eine gute Erreichbarkeit
und damit Reinigung / Desinfektion des gesamten Gerats sichergestellt. AuRerdem
kann die Bearbeitungszeit durch Positionierung und/oder Bewegen des Geréts relativ
zum Roboterarm kurz gehalten werden. Die Halterung kann zum Beispiel als um eine,
zwei oder drei Achsen drehbare Halterung ausgebildet sein, die ein nahezu beliebiges
Verschwenken / Drehen des Gerats ermdéglicht. Alternativ oder zusatzlich kann sie als
in eine, zwei oder drei Raumrichtungen linearpositionierbare Halterung ausgebildet

sein, zum Beispiel als Férderband.

Bei einer weiteren Ausfuhrungsform weist der Roboterarm, der einen
Reinigungskopf mit Dise zum Ausgeben von Reinigungsmittel tragt, mehrere,
vorzugsweise zwei oder drei, gelenkig miteinander verbundene, bewegbare und
steuerbare Armsegmente auf, um den Reinigungskopf relativ zu dem zu reinigenden
Gerat mit méglichst vielen Freiheitgraden gezielt zu bewegen. Die Dise wird somit
mittels des Roboterarms relativ zu dem zu reinigenden und/oder zu desinfizierenden

Gerat bewegt und/oder positioniert.

Die Vorrichtung kann insbesondere als Tischgerat ausgebildet sein. Sie kann ein
im Wesentlichen geschlossenes /schlieRbares Gehause, insbesondere mit einer
Bodenwanne, aufweisen. Das Gehause kann auRerdem eine Gehausewand und eine

Gehéausedecke aufweisen. Vorzugsweise sind die Aufnahmevorrichtung und/oder der
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Applikator an einer Wand oder einer Decke des Gehauses angeordnet. Die
Bodenwanne kann eine Abflusséffnung aufweisen und insbesondere zur Abflusséffnung
geneigt oder wannenartig geneigt ausgebildet sein, um ein Entfernen von Schmutz- und
Reinigungsmittelrickstanden zu erleichtern. Die Abfluss6ffnung kann aul3erdem mit
einem Abfluss zur Entsorgung oder mit einer Aufbereitungsanlage zur Ruckgewinnung

von Reinigungsmittel verbunden sein.

Bei dem Gerat kann es sich insbesondere um eine Infusionspumpe oder eine
Spritzenpumpe handeln. Das Gerat selbst kann nach einer Form des
erfindungsgemalen Reinigungsverfahrens wahrend der Reinigung einen
vorbestimmten / vorprogrammierten Bewegungsablauf durchfuhren bzw. verschiedene
Funktionspositionen einnehmen, insbesondere eine Reinigungsposition, um bestimmte
von aulen nicht oder schwer zugangliche Oberflachenabschnitte und/oder interne
Komponenten derart freizulegen, dass diese fur den Roboterarm erreichbar werden und
eine gezielte Reinigung und/oder Desinfektion an diesen freigelegten
Oberflachenabschnitten durch den Roboterarm mdéglich wird. Dazu kann das Geréat
derart betatigt werden, insbesondere mittels einer Steuer- und Recheneinheit der
Vorrichtung, dass es verschiedene seiner Funktionspositionen einnimmt. Es kann
insbesondere in eine Reinigungsposition verfahren werden. Auf diese Weise wird eine
Reinigung und/oder Desinfektion auch und insbesondere an unzugénglichen Stellen

des Gerats ermdglicht.

Bevorzugt weist die Reinigungsvorrichtung weiter eine Steuer- und Recheneinheit
auf, die die Halterung und den Roboterarm ansteuert. Auf dieser Steuer- und
Recheneinhelt ist ein Datensatz abgespeichert oder abspeicherbar, in dem zumindest
fUr das aktuell zu reinigende medizintechnische Gerét Informationen Uber zumindest
dessen aullere Oberflache, insbesondere die zusatzlich zu reinigenden internen
Komponenten, hinterlegt / abgespeichert sind und der zumindest einen dieser aul3eren
Oberflache zugeordneten und auf diese abgestimmten, vorbestimmten
Reinigungsprogrammablauf enthalt, und die Steuer- und Recheneinheit abhangig von
den Informationen Uber zumindest diese Oberflache den zugeordneten

Reinigungsprogrammablauf ausfuhrt. Im Prinzip kénnte die Steuer- und Recheneinheit
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aber auch basierend auf den Informationen Uber die Gestalt des zu reinigenden
Gerates selbstandig den Reinigungs-(programm-)ablauf errechnen.

Bei einem solchen Reinigungsprogrammablauf werden die Halterung und der
Roboterarm derart gesteuert / gefuhrt, dass zumindest die gesamte aullere Oberflache
des aktuell zu reinigenden medizintechnischen Geréts im Laufe des
Reinigungsprogrammablaufs vollstdndig mit Reinigungsmittel behandelt wird. Dabei
kénnen insbesondere in dem Datensatz auch ein dem aktuell zu reinigenden Gerat
zugeordneter Geratebewegungsablauf oder dessen Reinigungspositionen
abgespeichert sein, die in dem der Gerateoberflache / dem Gerat zugeordneten und auf
diese / dieses abgestimmten, vorbestimmten Reinigungsprogrammablauf bertcksichtigt

sind.

Eine besonders anwenderfreundliche Ausfuhrungsform der Erfindung ist dadurch
gekennzeichnet, dass ein Behélter, insbesondere eine vorbeflllte Patrone oder
Kartusche, mit einem darin befindlichen Reinigungsmittel und/oder Desinfektionsmittel
fluidisch mit der Reinigungsvorrichtung verbunden wird, und das Reinigungs-
/Desinfektionsmittel zur Reinigung bzw. Desinfektion des Geréats mittels des
Roboterarms ausgegeben wird. In der Reinigungsvorrichtung kann insbesondere eine
Aufnahme fur den Behalter ausgebildet sein, in die dieser vor einer Reinigung
eingebracht und vorzugsweise automatisch geéffnet wird, zum Beispiel angestochen
wird, wodurch der Behalter fluidisch mit der Vorrichtung verbunden wird. Vorzugsweise
ist die Aufnahme fur die Kartusche oder Patrone von aul3en zuganglich in dem

Gehéause der Reinigungsvorrichtung ausgebildet.

Nach einer bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfindung wird das Geréat nach der
Reinigung und/oder Desinfektion einer automatischen Kontrolle bzw. Uberprifung
mittels einer vorzugsweise optischen Sensoreinrichtung oder einer Kamera unterzogen,
wobei insbesondere das Reinigungsergebnis Uberprift oder etwaige Schaden an der
Oberflache festgestellt werden. Dazu kann die Sensoreinrichtung am Roboterarm
insbesondere am Reinigungskopf selbst angeordnet sein. Eine Priufung der hierbei
gewonnen optischen Daten kann beispielsweise durch Verwendung bekannter
Bildanalyseverfahren erfolgen. Optional kann das Gerét einer automatischen

Funktionsuberpriafung unterzogen werden.
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Alternativ oder zuséatzlich kann das Gerat vor der Reinigung und/oder Desinfektion
einer automatischen Zustandserfassung zumindest Uber dessen Verschmutzungsgrad
unterzogen werden. Dabei kann weiter insbesondere auch das Gerat bzw. der

Geratetyp mittels eines optischen Sensors oder einer Kamera erfasst werden.

Nach einer weiteren Ausfuhrungsform kann die erfindungsgemalie
Reinigungsvorrichtung eine Datenschnittstelle zum kommunikationstechnischen
Verbinden des zu reinigenden bzw. zu desinfizierenden Gerats mit der
Reinigungsvorrichtung bzw. einer Steuerungseinheit umfassen. Im Hinblick auf das
Reinigungsverfahren nach der Erfindung wird in diesem Fall das Gerat vor der
Reinigung kommunikationstechnisch mit der Datenschnittstelle und Uber diese mit der
Reinigungsvorrichtung bzw. der Steuerungseinheit verbunden. Dies ermdglicht ein
Auslesen von Daten aus einem Datenspeicher des Gerats, zum Beispiel zur
Geratetyperkennung. AuRerdem kénnen auf dem Datenspeicher des Gerats Daten
betreffend die Reinigung / Desinfektion abgelegt werden, wie zum Beispiel Datum und
Art der durchgefuhrten Reinigung, was eine computergestutzte Qualitatssicherung
ermoglicht. SchlieRlich erméglicht eine solche Schnittstelle eine Ansteuerung des zu
reinigenden Gerats wahrend der Reinigung / Desinfektion, beispielswiese zu Zwecken
der vorstehend angefthrten Verbringung des Gerats in seine verschiedenen

Funktionspositionen.

Weiter kann die Reinigungsvorrichtung zumindest eine, insbesondere optische,
Sensoreinheit aufweisen, die angepasst ist zum Erkennen des Verschmutzungsgrades
und die mit der Steuer- und Recheneinheit in Informationsaustauschkontakt steht, und
die Steuer- und Recheneinheit abhangig von den von der Sensoreinheit erhaltenen
Informationen, vorzugsweise vor dem Beginn der Reinigung, einen auf den erfassten
Verschmutzungsgrad abgestimmten Reinigungsprogrammablauf auswahlen oder einen
vorgesehenen Reinigungsprogrammablauf anpassen, um eine vollstandige Reinigung

auch bei starkeren Verschmutzungen zu gewéahrleisten.

Alternativ oder zuséatzlich kann die Sensoreinheit angepasst sein zum Prufen des

Reinigungsergebnisses und Erfassen von nicht wie vorbestimmt gereinigten
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Oberflachenabschnitten des medizinischen Gerats. Dabei ist es insbesondere méglich,
dass die Steuer- und Recheneinheit, abhéangig von den von der Sensoreinheit
erhaltenen Informationen betreffend das Reinigungsergebnis und/oder die nicht wie
vorbestimmt gereinigte Oberflachenabschnitte, die Halterung und/oder den Roboterarm
derart steuert / fuhrt, dass gezielt an den als nicht wie vorbestimmt gereinigt erfassten
Oberflachenabschnitten erneut Reinigungsmittel appliziert wird. Dieser Vorgang kann
solange wiederholt werden, bis die Sensoreinheit keine nicht wie vorbestimmt
gereinigten Oberflachenabschnitte am medizinischen Gerat erfasst und das

Reinigungsergebnis wie vorgesehen ausfallt.

Zusammenfassend kann man sagen, dass die Erfindung ein Verfahren und eine
Vorrichtung zur maschinellen, insbesondere automatischen oder vollautomatischen
Reinigung / Desinfektion eines medizintechnischen Geréts erméglicht. Die Erfindung
beinhaltet insbesondere die Integration einer Vorrichtung zur Erkennung des
Verschmutzungsgrades, einer Vorrichtung zur Prafung des Ergebnisses der Reinigung /
Desinfektion, einer Vorrichtung zur Erkennung des Geratetyps, einer Vorrichtung zur
Gaserzeugung (als Reinigungsmittel), einer Vorrichtung zur Plasmaerzeugung, einer IT-
Schnittstelle, die insbesondere eine datentechnische Verbindung mit einem QM-System
des Einsatzgebietes ermdglicht, einer Vorrichtung zur Funktionsprufung des
medizinischen Geréts, einer Dokumentationsfunktion mit Zertifikatsausgabe, einer
Vorrichtung zur Interaktion mit dem Benutzer, einer Vorrichtung zur Dampferzeugung
(als Reinigungsmittel), einer Vorrichtung zur Drucklufterzeugung (als Reinigungsmittel),
einer Vorrichtung zur Abschwallung des Gerats mit Flussigkeit und/oder einer

Vorrichtung zur Ultraschallerzeugung in die erfindungsgemaé&fe Vorrichtung.

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus der folgenden
beispielhaften und nicht beschréankenden Beschreibung von Ausfihrungsbeispielen
anhand der Figuren. Diese sind lediglich schematischer Natur und dienen nur dem
Verstandnis der Erfindung. Dabei zeigen:

Fig. 1 eine Vorderansicht einer Reinigungsvorrichtung nach der Erfindung,

Fig. 2 die Reinigungsvorrichtung der Figur 1 in einer seitlichen Schnittansicht,
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Fig. 3 eine Reinigungsvorrichtung nach der Erfindung in einer ersten

perspektivischen Ansicht und

Fig. 4 eine Reinigungsvorrichtung nach der Erfindung in einer zweiten

perspektivischen Ansicht.

Die Figuren 1 bis 4 zeigen Ausfuhrungsbeispiele einer Reinigungsvorrichtung 1
(nachfolgend Vorrichtung) nach der Erfindung. Die Vorrichtung 1 besitzt ein Gehause 2
mit einem Gehauseboden 3, einer Gehauseruckwand 4, einer Gehauseseitenwand 5,
einer Gehauseseitenwand 6 und einer Gehausedecke 7. Die Vorderseite des Gehauses
2 ist mit einer zweiteiligen Frontklappe 8 umfassend ein Unterteil 8a und ein an der
Gehéausedecke 7 angelenktes Oberteil 8b verschlielBbar (siehe Figur 1, die die
geoffnete Vorrichtung 1 zeigt) bzw. verschlossen (siehe Figur 2, die die geschlossene
Vorrichtung 1 zeigt). Das Unterteil 8a ist mittels Scharnieren drehbar mit dem Oberteil
8b verbunden. Infolge der zweiteiligen Ausbildung der Frontklappe 8 kann diese
besonders platzsparend gedffnet und geschlossen werden. Die Vorrichtung 1 dient der
maschinellen Reinigung und/oder Desinfektion eines elektrischen Gerats 17, hier in

Form einer Spritzenpumpe 17.

Der Gehauseboden 3 ist wannenartig geneigt zu einer Abflusséffnung 9
ausgebildet. Diese ist mit einer in Figur 2 nur angedeuteten Abflussleitung 10
verbunden, Uber die Reinigungsmittel und Schmutz aus dem Gehause 2 einer
Entsorgung oder Wiederaufbereitung zugefuhrt werden kann. Die Vorrichtung 1 ist als
Tischgerét ausgebildet und das Gehause 2 weist eine in Figur 2 eingezeichnete Tiefe T
von maximal 600 mm auf, so dass es mit seinen StandfuRen 11 auf einer Arbeitsplatte

oder einem Labortisch aufgestellt werden kann.

An der Geh&userltckwand 4 ist eine Halterung 12 um eine Drehachse 13 drehbar
angeordnet. Die Halterung 12 umfasst eine Dreheinrichtung 14, einen Haltearm 15
sowie zwel daran angeordnete Halte- oder Kupplungsschienen 16a, 16b. Die Halte-
oder Kupplungsschienen 16a, 16b liegen einander gegenuber und gleichen solchen

Kupplungsschienen, mit denen die Spritzenpumpe 17 im Betrieb in bekannter Weise in
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einem Pumpenstander oder Pumpenrack angeordnet und gehalten ist, so dass eine
besonders einfache und bewahrte Halterung der Pumpe 17 in der Halterung 12
gegeben ist. Insbesondere erméglichen die Halte- oder Kupplungsschienen 16a, 16b,
dass die zu reinigende Infusionspumpe 17 auf die Halte- oder Kupplungsschienen 16a,
16b aufgeschoben und mit diesen verrastet wird, so dass ein sicherer und ortsfester
Halt der Infusionspumpe 17 auf den Halte- oder Kupplungsschienen 16a, 16b gegeben

ist. Die Dreheinrichtung 14 ist an der Gehauserickwand 4 befestigt.

An der Geh&usedecke 7 ist ein Roboterarm 18 angeordnet. Dieser umfasst im
Wesentlichen eine an der Gehéusedecke 7 festgelegte Dreheinrichtung 19 und mehrere
Armsegmente 21, 22. Die Dreheinrichtung 19 weist eine zur Gehausedecke 7 im
Wesentlichen orthogonale erste Drehachse 23 auf. An der Dreheinrichtung 19 ist ein
erstes Armsegment 21 des Roboterarms 18 um eine zur Gehausedecke 7 parallele
zweite Drehachse 24 drehbar angeordnet. An dem der Dreheinrichtung 19
gegenuberliegenden Ende des ersten Armsegments 21 ist ein zweites Armsegment 22
angeordnet, das gegentber dem ersten Armsegment 21 um eine dritte Drehachse 25
schwenkbar ist. An dem dem ersten Armsegment 21 gegenuberliegenden Ende des
zweiten Armsegments 22 ist eine Ausgabevorrichtung in Form eines Reinigungskopfes
26 mit Duse 26a angeordnet. Dieser ist durch entsprechendes Relativbewegen von
Roboterarm 18 und Halterung 12 gegenuber der in der Halterung 12 gehaltenen
Infusionspumpe 17 derart positionierbar, dass nahezu jede Stelle der Infusionspumpe

17 von dem Reinigungskopf 26 erreichbar ist.

Wie sich insbesondere aus den Figuren 1, 3 und 4 ergibt, ist in der Vorderseite
des Gehauses 2 neben der Frontklappe eine Bedieneinheit 27 angeordnet, Uber die die
Vorrichtung 1 programmiert und bedient werden kann. Die Bedieneinheit 27 ist mit einer
Steuer-und Recheneinheit 30 der Vorrichtung 1 verbunden. Unter der Bedieneinheit 27
ist eine Aufnahme 28 fur eine Kartusche 29 mit einem Reinigungsmittel ausgebildet. Die
Kartusche 29 kann einfach anwenderseitig in die Aufnahme 28 eingeschoben werden
und wird dabei automatisch fluidisch mit dem in den Figuren nicht gezeigten
hydraulischen System der Vorrichtung 1 verbunden, so dass Reinigungsmittel aus der
Kartusche 29 entsprechend der Programmierung der Vorrichtung 1 zum Reinigungskopf

26 geleitet wird.
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Zur Durchfuhrung des erfindungsgemaien Verfahrens wird die Frontklappe 8
zunéchst von einer Bedienperson gedéffnet und die Infusionspumpe 17 in der Halterung
12 platziert, indem sie auf die Halte- oder Kupplungsschienen 16a, 16b aufgeschoben
wird und mit diesen verrastet. Die Infusionspumpe 17 wird aul3erdem mit der in den
Figuren nicht gezeigten Datenschnittstelle der Vorrichtung 1 verbunden (mittels eines
Steckers oder drahtlos). Daraufhin wird die Frontklappe 8 von der Bedienperson
geschlossen und das Verfahren durch eine entsprechende Betatigung der

Bedieneinheit 27 gestartet.

Durch die datentechnische Verbindung mit der Schnittstelle oder mittels einer
Kamera 31 der Vorrichtung 1 wird der Typ des in der Halterung 12 platzierten Gerats 17
erfasst und bestimmt. Abhangig von dieser Bestimmung steuert die Steuer- und
Recheneinheit 30 die Vorrichtung 1 in einer zur Reinigung und/oder Desinfektion
geeigneten Weise. Dabei wird die Infusionspumpe 17 mittels der Halterung 12
relativpositioniert, wahrend der am Roboterarm 18 befindliche Reinigungskopf 26 relativ
zur in der Halterung 12 gehaltenen Infusionspumpe 17 bewegt und positioniert wird. Auf
diese Weise werden in der Steuerung festgelegte Bereiche der Infusionspumpe 17 zur
Reinigung / Desinfektion angefahren. Die Pumpe 17 wird mittels des Reinigungskopfs
26 mit Reinigungsmittel beaufschlagt, zum Beispiel mit Druckluft, Dampf, Ozon etc.
Nach erfolgter Reinigung der Pumpe fahren der Roboterarm 18 und die Halterung 12 in
ihre Ausgangslage zurtck und die gereinigte / desinfizierte Infusionspumpe 17 kann von
der Bedienperson entnommen werden. Daten der Reinigung / Desinfektion werden in
der Steuerung der Vorrichtung 1 und/oder in einer Steuerungseinheit der Pumpe 17

vermerkt und stehen zu Qualitatssicherungszwecken derart zur Verfugung.
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Patentanspriiche

1. Reinigungsverfahren fur ein medizintechnisches Gerét (17), dadurch
gekennzeichnet, dass das Gerat (17) in einer Halterung (12) einer
Reinigungsvorrichtung (1) angeordnet wird und mittels eines Roboterarms (18), der
einen Reinigungskopf mit einer Duse (26) aufweist, automatisch gezielt mit
Reinigungsmittel gereinigt und/oder desinfiziert wird, wobei die Halterung (12) das
medizintechnische Gerat (17) durch Verschwenken und/oder Verschieben und/oder
Drehen in einer Waschkammer (W) der Reinigungsvorrichtung (1) gezielt ausrichtet
und/oder der Roboterarm (18) den Reinigungskopf in der Waschkammer (W) durch
Verschwenken und/oder Verschieben und/oder Drehen gezielt auf einen vorbestimmten
Oberflachenabschnitt des Gerats (17) ausrichtet, um diesen mit Reinigungsmittel zu

behandeln.

2. Reinigungsverfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der
Roboterarm (18) mehrere gelenkig miteinander verbundene, bewegbare Armsegmente
aufweist (21, 22), um den Reinigungskopf relativ zu dem zu reinigenden

medizintechnischen Geréat (17) gezielt zu bewegen.

3. Reinigungsverfahren nach einem der Anspriche 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass das medizintechnische Gerat (17) selbst wahrend der
Reinigung einen vorbestimmten Bewegungsablauf durchfuhrt, um bestimmte
Oberflachenabschnitte derart freizulegen, dass diese fur den Roboterarm (18)
erreichbar werden und eine gezielte Reinigung und/oder Desinfektion an diesen

freigelegten Oberflachenabschnitten durch den Roboterarm (18) méglich wird.

4. Reinigungsverfahren nach einem der Anspriche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass das medizinische Gerat (17) nach der Reinigung einer
automatischen Kontrolle mittels einer vorzugsweise optischen Sensoreinrichtung (31)

unterzogen wird, um das Ergebnis der Reinigung zu Uberprufen.

. Reinigungsverfahren nach einem der Anspriche 1 bis 4, dadurch

gekennzeichnet, dass das medizintechnische Gerat (17) vor der Reinigung einer
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automatischen Zustandserfassung zumindest Uber dessen Verschmutzungsgrad

unterzogen wird.

6. Reinigungsverfahren nach einem der vorstehenden Anspriche, dadurch
gekennzeichnet, dass das Gerat (17) vor der Reinigung kommunikationstechnisch mit

einer Datenschnittstelle der Vorrichtung (1) verbunden wird.

7. Reinigungsvorrichtung (1) fur ein medizintechnischen Gerats (17), insbesondere
mittels eines Verfahrens nach einem der Anspriche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungsvorrichtung (1) eine schlieRbare Waschkammer (W) fur das
medizintechnische Gerat (17) aufweist, in der eine Halterung (12) fur das
medizintechnische Gerat (17) und ein Roboterarm (18), der einen Reinigungskopf (26)
mit einer Duse (26a) aufweist, zum automatischen, gezielten Applizieren von
Reinigungsmittel auf einen vorbestimmten Oberflachenabschnitt des
medizintechnischen Gerats (17) vorgesehen sind, wobei die Halterung (12) angepasst
ist, das medizintechnische Geréat (17) im Waschkammer (W) durch Verschieben
und/oder Verschwenken und/oder Verdrehen gezielt in der Waschkammer (W)
auszurichten und der Roboterarm (18) angepasst ist, den Reinigungskopf durch
Verschieben und/oder Verschwenken und/oder Verdrehen derart gezielt in
derWaschkammer (W) auszurichten, dass dieser in Abstimmung mit der Position
und/oder Bewegung des medizintechnischen Gerats (17) das Reinigungsmittel
zielgenau an den vorbestimmten Oberflachenabschnitt des medizintechnischen Gerats

(17) aufbringen kann.

8. Reinigungsvorrichtung (1) nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass die
Reinigungsvorrichtung (1) weiter eine Steuer- und Recheneinheit (30) aufweist, die die
Halterung (12) und den Roboterarm (18) ansteuert und auf der ein Datensatz
abgespeichert oder abspeicherbar ist, in dem zumindest fur das aktuell zu reinigende
medizintechnische Gerat (17) Informationen Uber zumindest dessen aulRere Oberflache
hinterlegt sind und der zumindest einen dieser dul3eren Oberflache zugeordneten und
auf diese abgestimmten Reinigungsprogrammablauf enthalt, und die Steuer- und
Recheneinheit (30) abhangig von den Informationen Uber zumindest diese Oberflache

den zugeordneten Reinigungsprogrammablauf ausfuhrt, bei dem die Halterung (12) und
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der Roboterarm (18) derart gesteuert werden, dass zumindest die gesamte aullere
Oberflache des aktuell zu reinigenden medizintechnischen Gerats (17) im Laufe des

Reinigungsprogrammablaufs vollstandig mit Reinigungsmittel behandelt wird.

9. Reinigungsvorrichtung (1) nach einem der Anspruche 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Reinigungsvorrichtung (1) weiter zumindest eine
Sensoreinheit (31) aufweist, die angepasst ist zum Erkennen des
Verschmutzungsgrades auf der Oberflache des medizintechnischen Gerats (17) und die
mit der Steuer- und Recheneinheit (30) in Informationsaustauschkontakt steht, und die
Steuer- und Recheneinheit (30) abhéngig von den von der Sensoreinheit (31)
erhaltenen Informationen, vorzugsweise vor dem Beginn der Reinigung, einen auf den
erfassten Verschmutzungsgrad abgestimmten Reinigungsprogrammablauf auswahit
oder einen vorgesehenen Reinigungsprogrammablauf auf den erfassten

Verschmutzungsgrad anpasst.

10.  Reinigungsvorrichtung (1) nach einem der Anspriche 7 bis 9, dadurch
gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (31) weiter angepasst ist zum Prifen des
Reinigungsergebnisses und Erfassen von nicht wie vorbestimmt gereinigten

Oberflachenabschnitten des medizintechnischen Geréats (17).

11.  Reinigungsvorrichtung (1) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuer- und Recheneinheit (30), abhangig von den von der Sensoreinheit (31)
erhaltenen Informationen betreffend das Reinigungsergebnis und/oder die nicht wie
vorbestimmt gereinigten Oberflachenabschnitte, die Halterung (12) und/oder den
Roboterarm (18) derart steuert, dass gezielt an den als nicht wie vorbestimmt gereinigt

erfassten Oberflachenabschnitten erneut Reinigungsmittel appliziert wird.

12.  Reinigungsvorrichtung (1) nach einem der Anspriche 7 bis 11, dadurch
gekennzeichnet, dass die Reinigungsvorrichtung (1) als Tischgerat ausgebildet ist und
ein im Wesentlichen geschlossenes /schlielbares Gehause (2), insbesondere mit einer

Bodenwanne (3), aufweist.
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13.  Reinigungsvorrichtung (1) nach einem der Anspriche 7 bis 12, dadurch
gekennzeichnet, dass die Halterung (12) und/oder der Roboterarm (18) an einer Wand

(4, 5, 6) oder einer Decke (7) des Gehauses (2) angeordnet sind.

14.  Reinigungsvorrichtung (1) nach einem der Anspruche 7 bis 13, dadurch
gekennzeichnet, dass diese eine Datenschnittstelle zum kommunikationstechnischen

Verbinden des zu reinigenden bzw. zu desinfizierenden Gerats (17) mit der Vorrichtung

(1) umfasst.
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