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Zusammenfassung:

Drohne (1) mit einem Drohnenkérper (2), am Drohnenkorper (2) verstellbar montierten
Fligeln (3) und einer Flugsteuerung (4), die zur Verstellung der Fligel (3) und zur
Steuerung der Drehzahl und Drehrichtung der Fliigel (3) konfiguriert ist, wobei die Drohne
(1) zumindest einen Sensor (5a) zur Erfassung von Umgebungseigenschaften, insbesondere
Mikrofon, Thermometer, Feuchtigkeitssensor, Gassensor, etc., und eine mit dem zumindest
einen Sensor (5a) kommunizierende Steuerung (5) aufweist, wobei die Steuerung (5) dazu
ausgebildet ist, aus den vom Sensor (5a) empfangenen Signalen einen auBBergewohnlichen

Umgebungszustand zu erkennen und ein entsprechendes Alarmsignal auszusenden.

(Fig. 1)
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Drohne mit Alarmfunktion

Die Erfindung betrifft eine Drohne mit einem Drohnenk&rper, am Drohnenkorper verstellbar
montierten Fliigeln und einer Flugsteuerung, die zur Verstellung der Fligel und zur

Steuerung der Drehzahl und Drehrichtung der Fliigel konfiguriert ist.

Drohnen werden mittlerweile fiir viele Aufgaben verwendet. Anfanglich wurden sie vor
allem im Privatbereich hauptsachlich dazu benutzt Fotos und Videos aus der
Vogelperspektive zu machen. Mittlerweile sind sie bei der TV-Ubertragung von

Sportereignissen zur Mitverfolgung der Sportler nicht mehr wegzudenken.

Alarmanlagen sind ebenfalls seit langer Zeit bekannt und werden verwendet, um Gebdude
und Wohnungen vor Einbrechern zu schiitzen und Polizei oder Sicherheitsdienste bei
detektierten unerlaubten Zutritten zu alarmieren. Alarmanlagen umfassen meist eine Vielzahl
von fix montierten Detektoren, wie z.B. Bewegungsmelder, Fenster- und
Turoffnungskontakte und dergleichen. Damit ist es moglich, Wohnungen und Hauser gut
abzusichern. Nachteilig an diesen Alarmanlagen sind jedoch der hohe Installationsaufwand
und die mangelnde Flexibilitdt der Anlagen. Einmal montiert bleiben die Detektoren
unverédnderlich an derselben Stelle, Verdanderungen und Erweiterungen der Alarmanlagen

erfordern immer wieder bauliche Mallnahmen.

Es besteht daher nach wie vor ein Bediirfnis nach Alarmanlagen, die den genannten
Einschrankungen nicht unterworfen sind. Es wére auch wiinschenswert, wenn Alarmanlagen

tiber ihre Funktion der Alarmierung hinaus noch andere Funktionen erfiillen kénnten.

Die vorliegende Erfindung 16st diese Aufgabe durch Bereitstellung einer Drohne mit einem
Drohnenkorper, am Drohnenkorper verstellbar montierten Fligeln und einer Flugsteuerung,
die zur Verstellung der Fliigel und zur Steuerung der Drehzahl und Drehrichtung der Fliigel
konfiguriert ist, wobei die Drohne zumindest einen Sensor zur Erfassung von
Umgebungseigenschaften aufweist, insbesondere Mikrofon, Thermometer,
Feuchtigkeitssensor, Gassensor, etc., und eine mit dem zumindest einen Sensor
kommunizierende Steuerung aufweist, wobei die Steuerung dazu ausgebildet ist, aus den
vom Sensor empfangenen Signalen einen auflergewohnlichen Umgebungszustand zu

erkennen und ein entsprechendes Alarmsignal auszusenden.

Die Steuerung und die Flugsteuerung der Drohne kénnen ineinander integriert sein. Sie

verflugen uber einen Mikroprozessor, Speicher, Stromversorgungseinrichtung, Interfaces und
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Aktoren zur Steuerung der Antriebsmotoren der Fliigel und ihre Verstellung. Zur
Versorgung aller stromverbrauchenden Elemente der Drohne ist ein Akku vorgesehen. Wenn
die Drohne erkennt, dass der Ladestand des Akkus kritisch wird, kehrt sie von selbst zu einer
Ladestation zuriick. Durch die Sensoren zur Erfassung von Umgebungseigenschaften erhalt
die Drohne die Funktion einer vielfaltigen Alarmanlage. Sie kann beispielsweise darauf
programmiert werden oder mithilfe von integrierten Maschinenlernfiahigkeiten trainiert
werden, gewisse Gerdusche, z.B. das Klirren von Glas, als au3ergewohnliches Ereignis
einzustufen, das eine genauere Untersuchung oder die Abgabe eines Warnsignals erfordert.
Das Warnsignal kann ein akustisches oder optisches Signal sein oder eine Botschaft, die iiber
das Datennetzwerk an einen entfernten Empféanger, beispielsweise auch an eine
Polizeistation, geschickt wird. Das Thermometer dient der Drohne dazu, ungewohnliche
Temperatursteigerungen, die auf den Ausbruch eines Feuers hindeuten, oder
Temperaturgefille, die auf offene oder unzuléssig geoffnete Fenster oder Turen hindeuten zu
erkennen und darauf zu reagieren. Mit Hilfe des Feuchtigkeitssensors kann die Drohne
Wasserrohrbriiche im Gebaude detektieren. Der Gassensor dient der Drohne dazu,
Gasaustritte durch defekte Leitungen oder Geréte zu erkennen. Indem die Steuerung der
Drohne dazu ausgebildet ist, bei Erkennen eines auBBergewohnlichen Umgebungszustands die
Flugsteuerung anzusteuern, so dass sie die Drohne in die Richtung navigiert, aus der der
auBBergewohnliche Umgebungszustand stammt, ist eine genaue Lokalisierung des
auBBergewohnlichen Umgebungszustands moglich. Weiters konnen Bilder von der
lokalisierten Stelle aufgenommen und an einen Empfanger tibertragen werden. Und
schlieBlich geniigt in den meisten Féllen schon das Auftauchen der fliegenden Drohne, um

einen Einbrecher in die Flucht zu schlagen.

Neben der Angst vor Einbriichen kann die erfindungsgemal3e Drohne auch dazu beitragen,
die Zahl der Arbeitsunfille, insbesondere der Haushaltsunfille, zu reduzieren, die bei der
Reinigung von vertikalen Gebdudefldchen passieren, abgesehen davon, dass das Reinigen
dieser Flachen sehr mithsam ist. Unter vertikalen Gebaudeflachen sind Flachen sowohl im
Innen- als auch im AuBenbereich zu verstehen. Dabei kann es sich um Fensterfldchen,
Fliesen, Steinplatten, Wandbel4ge, Fassadenplatten und dergleichen handeln. Meist sind zur
Reinigung dieser Flachen Leitern oder andere Aufstiegshilfen erforderlich. Im Haushalt
werden oftmals nur Sessel, Hocker und andere Sitzgelegenheiten als Aufstiegshilfe benutzt.
Da diese Sitzgelegenheiten leicht umkippen, kommt es leider immer wieder zu schweren
Unfillen.

Um diesem Aspekt Rechnung zu tragen ist in einer Weiterbildung der Erfindung vorgesehen,

dass die Drohne eine Reinigungsvorrichtung fiir vertikale Gebaudefldachen, insbesondere
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Fensterflachen und Wandbeldge, wie z.B. Fliesen, aufweist und die Fligel so verstellbar
sind, dass die Drohne entlang der vertikalen Gebédudeflachen auf und ab und hin und her
fliegen kann. Mithilfe dieser erfindungsgeméfen Drohne ist keine manuelle Reinigung mehr
erforderlich, sondern diese beschwerliche Tatigkeit wird maschinell verrichtet und kann
automatisiert durchgefithrt werden. Die Drohne kann schwer zugéngliche Gebéaudeflachen
und Gebéudeflachen in grofBer Hohe reinigen. Im Haushaltsbereich entfillt die Gefahr von
Unfillen durch umstturzende Aufstiegshilfen. Die verstellbaren Fligel der Drohne
ermoglichen die Erzielung eines an die Reinigungsaufgabe angepassten Anpressdrucks der

Reinigungsvorrichtung gegen die zu reinigende Gebaudefldche.

In einer bevorzugten Ausfithrungsform ist die Reinigungsvorrichtung fiir die Feucht- bzw.
Nassreinigung der Gebaudeflachen ausgebildet. Zu diesem Zweck weist die
Reinigungsvorrichtung einen Behélter fiir Reinigungsfliissigkeit, einen mit dem
Reinigungsflussigkeitsbehilter direkt oder tiber eine Leitung verbundenen Wischer,
insbesondere Schwamm oder Wischtuch, und eine Pumpe auf, um Reinigungsfliissigkeit aus
dem Reinigungsflussigkeitsbehilter zum Wischer zu pumpen. Um nach erfolgtem Wischen
die Reinigungsfliissigkeit von der Gebaudeflache zu entfernen, kann die
Reinigungsvorrichtung eine Abziehlippe aufweisen. Bei der Reinigungsfliissigkeit handelt es
sich im einfachsten Fall um Wasser, das gegebenenfalls erhitzt und in Form von
Wasserdampf auf die zu reinigende Gebaudeflache aufgebracht wird. Dem Wasser kann

auch eine Reinigungsfliissigkeit beigegeben werden.

In einer weiteren Ausfihrungsform der erfindungsgemafBen Drohne weist die
Reinigungsvorrichtung eine Saugduse, ein von einem Elektromotor angetriebenes
Sauggeblise und einen Schmutzbehilter auf. Die Saugdiise kann entweder trockene
Schmutzpartikel, wie Staub etc., aufnehmen. Sie kann aber auch verbrauchte

Reinigungsflissigkeit von der Gebaudefldache absaugen.

In einer weiteren Ausfihrungsform sind die Fliigel der erfindungsgeméfBen Drohne so
verstellbar, dass die Drohne entlang von Boden auf und ab und hin und her fliegen kann.
Somit ist sowohl eine Nass- als auch eine Trockenreinigung von Béden und Bodenbeldgen
moglich. Herkommliche Saugroboter neigen dazu an Bodenunebenheiten, wie
Teppichkanten, Materialiibergéngen oder Schwellen hangen zu bleiben. Dieses Problem
besteht bei der erfindungsgeméfen Drohne nicht, weil sie sich im Fall des Anstof3ens gegen

ein solches Hindernis einfach hebt und tiber das Hindernis hinweg schwebt.
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In einer bevorzugten Ausfithrungsform der erfindungsgeméfen Drohne wird aber vermieden,
dass die Drohne Uberhaupt gegen Hindernisse stoBen kann. Dazu weist sie Sensoren zur
Hinderniserkennung auf, insbesondere Ultraschall-, Lidar-, Radarsensoren und/oder
Bewegungsmelder, wobei die Flugsteuerung der Drohne so konfiguriert ist, dass sie die
Signale der Sensoren empfangt und anhand der Signale die Flugbahn der Drohne so steuert,
dass sie detektierten Hindernissen ausweicht. Das Ausweichen funktioniert in allen drei

Raumebenen.

Um die Anwendungsmaéglichen der erfindungsgeméaf3en Drohne zu erweitern, weist die
Flugsteuerung bevorzugt ein Kommunikationsmodul zum Datenaustausch mit einem
drahtlosen Datennetzwerk auf. Bei diesem Datennetzwerk kann es sich insbesondere um ein
Telekommunikationsnetzwerk, wie z.B. ein 5G-Netz, mit dem grof3e Datenmengen
tibertragbar sind, handeln. Eine Erweiterung dieser Ausfithrungsform besteht darin, dass die
Flugsteuerung konfiguriert ist iber das drahtlose Datennetzwerk einen dreidimensionalen
Flugraum und/oder Flugverbotszonen zu erhalten. Unter Flugraum wird jener Bereich
verstanden, auf den die Drohne in ihren Flugbewegungen begrenzt werden soll. Die
Flugverbotszone ist, wie der Name schon sagt ein Bereich, in den die Drohne nicht fliegen
darf. Flugraume und Flugverbotszonen kénnen sowohl im Gebéude als auch auf3erhalb des
Gebéaudes definiert werden. Beispielsweise kann mittels einer Softwareapplikation ein
Gebéudeplan oder eine Landkarte mit Flugraumen und Flugverbotszonen definiert werden
und dieser Gebédudeplan oder diese Landkarte iiber das Datennetzwerk an die Flugsteuerung
uibertragen werden. Es besteht auch die Moglichkeit tiber die Softwareapplikation ein
automatisiertes Reinigungsprogramm fiir die Drohne zu erstellen und an die Drohne zu
tibertragen. Dieses Reinigungsprogramm umfasst beispielsweise die Definition an welchen
Tagen und zu welchen Zeiten welche Gebdudeflachen von der Drohne zu reinigen sind, die
Einstellung der Anpressdriicke fur spezifische Gebdudefldachen und vieles mehr. Es ist auch
vorgesehen, dass die Drohne von einem Innenbereich eines Gebaudes in den AuBlenbereich
und retour fliegen kann. Zu diesem Zweck sind beispielsweise elektronisch gesicherte

Durchflugsklappen in einer Gebdudewand, einem Fenster oder einer Tiir vorgesehen.

Es ist erfindungsgemal3 aber auch vorgesehen, dass die Flugsteuerung der Drohne tber das
drahtlose Datennetzwerk fernsteuerbar ist. Somit kann der Benutzer die Drohne sowohl
wenn er Sichtkontakt mit der Drohne hat als auch aus der Ferne steuern. Das Fernsteuern der
Drohne aus der Ferne funktioniert wesentlich einfacher, wenn die Drohne eine Kamera
aufweist, die dazu ausgebildet ist, erstellte Bilder tiber das drahtlose Datennetzwerk an einen
Empfénger, der im Fall der Fernsteuerung der Benutzer ist, zu senden. Griinde fur die

Fernsteuerung sind beispielsweise die Kontrolle von Gebaudeteilen und Auf3enanlagen
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sowie die optische Priifung von Geratezustinden, beispielsweise die Kontrolle, ob ein

Elektroherd ausgeschaltet ist.

In einer weiteren Ausfiihrungsform der Erfindung weist zumindest ein Fliigel der Drohne
einen als Messer zum Schneiden von Pflanzen ausgebildeten Abschnitt auf. Durch diese

Ausbildung kann die Drohne zum Rasen- und Heckenschneiden eingesetzt werden.

Die Erfindung wird nachfolgend unter Bezugnahme auf die Zeichnungen néaher erldutert.

Dabei zeigt:

Fig. 1 eine schematische Darstellung der Steuerung und Flugsteuerung der Drohne.

Fig. 2 die erfindungsgemélle Drohne schematisch in Draufsicht,

Fig. 3 die erfindungsgemaf3e Drohne schematisch in Untersicht,

Fig. 4 eine schematische Darstellung einer ersten Ausfuhrungsform der
Reinigungsvorrichtung,

Fig. 5 eine schematische Darstellung einer zweiten Ausfuhrungsform der
Reinigungsvorrichtung,

Fig. 6 die erfindungsgemafle Drohne in Seitenansicht, wobei die Fligel der Drohne verstellt

sind, um das Reinigen einer vertikalen Flache zu ermoglichen,

In Fig. 1 ist die Funktionsweise einer bevorzugten Ausfithrungsform der erfindungsgeméfen
Drohne 1 schematisch dargestellt. Die gezeigte Ausfithrungsform der Drohne 1 weist einen
Drohnenkorper 2, am Drohnenkoérper 2 montierte Fligel 3, eine mit Sensoren 4a
kommunizierende Flugsteuerung 4 und eine mit Sensoren 5a kommunizierende Steuerung 5
auf. Die Sensoren 5a dienen zur Erfassung von Umgebungseigenschaften, und kénnen
insbesondere als ein Mikrofon, ein Thermometer, ein Feuchtigkeitssensor oder ein Gassensor
ausgebildet sein. Die Steuerung 5 ist dazu ausgebildet, aus den von den Sensoren Sa
empfangenen Signalen einen auBBergewohnlichen Umgebungszustand zu erkennen und ein
entsprechendes Alarmsignal auszusenden. So kann beispielsweise ein Alarmsignal
ausgegeben werden, falls die Drohne in einem geschlossenen Raum einen erhohten Gehalt
von Kohlenmonoxid in der Luft feststellt. Auch ein akustischer Reiz kann ausschlaggebend
fur das Alarmsignal sein. In einer besonders bevorzugten Ausfithrungsform ist die Steuerung
dazu ausgebildet, bei Erkennen eines aufergewohnlichen Umgebungszustands die
Flugsteuerung 4 anzusteuern, so dass sie die Drohne in die Richtung navigiert, aus der der
auBBergewohnliche Umgebungszustand stammt. Die in Fig. 1 dargestellte Anzahl der
Sensoren 4a, Sa dient lediglich der Veranschaulichung. Die erfindungsgemafe Drohne kann

auch jeweils einen und/oder mehr als zwei Sensoren 4a, Sa aufweisen.
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Die in Fig. 1 gezeigte schematische Darstellung der Funktionsweise einer bevorzugten
Ausfuhrungsform der erfindungsgemafBen Drohne umfasst weiters Sensoren 4a zur
Hinderniserkennung auf, insbesondere Ultraschall-, Lidar-, Radarsensoren und/oder
Bewegungsmelder. Die Flugsteuerung 4 ist so konfiguriert, dass sie die Signale der
Sensoren 4a empfangt und anhand der Signale die Flugbahn der Drohne so steuert, dass sie
detektierten Hindernissen ausweicht. Dazu wird ein Aktuator 3b angesteuert, welcher die
Ausrichtung eines Fligels 3 dndern kann. Die Flugsteuerung 4 weist weiters ein
Kommunikationsmodul 4b zum Datenaustausch mit einem drahtlosen Datennetzwerk,
insbesondere einem Telekommunikationsnetzwerk auf. Dies ermoglich es, dass die Drohne 1
tiber das drahtlose Datennetzwerk einen dreidimensionalen Flugraum und/oder
Flugverbotszonen erhalten kann. Weiters ermoglicht das Kommunikationsmodul 4b, dass die
Flugsteuerung 4 iiber das drahtlose Datennetzwerk fernsteuerbar ist. Im gezeigten
Ausfithrungsbeispiel weist die Drohne 1 weiters eine Kamera 10 auf, die dazu ausgebildet
ist, erstellte Bilder iiber das drahtlose Datennetzwerk an einen Empfanger zu senden. Eine

wiederaufladbare Batterie 11 versorgt die Drohne mit Strom.

In Fig. 2 ist eine bevorzugte Ausfithrungsform der erfindungsgeméfBen Drohne 1 mit einem
Drohnenkoérper 2 und vier am Drohnenkorper 2 verstellbar montierten Fliigeln 3 in
Draufsicht gezeigt. Weiters weist die Drohne jeweils zwei Sensoren 4a zur
Hinderniserkennung und zwei Sensoren Sa zur Erfassung von Umgebungseigenschaften auf.
In der gezeigten Ausfithrungsform weisen die Fliugel 3 jeweils zwei Rotorblatter 3a auf. Die
in Fig. 2 dargestellte Anzahl der Fligel 3, die Anzahl der Rotorbléatter 3a pro Fliugel 3 und
die Anzahl der Sensoren dient hier lediglich der Veranschaulichung. Die erfindungsgemalle
Drohne 1 kann beispielsweise auch weniger als vier oder mehr als vier Fligel 3 aufweisen,
und jeder Flugel 3 kann beispielsweise einen oder mehr als zwei Rotorblétter 3a aufweisen.
Ebenso konnen jeweils einer und/oder mehr als zwei Sensoren 4a, Sa vorgesehen sein. Die
Fligel 3 sind so verstellbar, dass die Drohne 1 entlang einer vertikalen Gebéudeflache auf
und ab und hin und her fliegen kann, wobei die Unterseite der Drohne zur vertikalen
Gebéudeflache zeigt. Um das zu ermoglichen, weist die Drohne 1 weiters eine in Fig. 2 nicht
dargestellte Flugsteuerung 4 auf, die zur Verstellung der Fliigel 3 und zur Steuerung der
Drehzahl und Drehrichtung der Fligel 3 konfiguriert ist. Die Verstellung der Flugel 3 erfolgt
mittels eines Aktuators 3b beispielsweise tiber Kippen oder Schwenken, sodass sich die

Rotationsachse der Rotorblétter 3a bezogen auf den Drohnenkérper 2 dndert.

In Fig. 3 ist die Ausfuhrungsform der Drohne 1 von Fig. 2 in Untersicht gezeigt. In dieser

Ansicht ist eine Reinigungsvorrichtung 6 fur vertikale Gebaudeflachen, insbesondere
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Fensterflachen und Wandbeladge, wie z.B. Fliesen, an der Unterseite der Drohne 1 zu
erkennen. Die Reinigungsvorrichtung 6 weist einen Behélter 7a fiir Reinigungsflussigkeit,
einen mit dem Reinigungsfliissigkeitsbehélter 7a direkt oder iiber eine Leitung verbundenen
Wischer 7b, insbesondere einen Schwamm oder ein Wischtuch, und eine in Fig. 4 gezeigte
Pumpe 7c auf, um Reinigungsfliissigkeit aus dem Reinigungsfliissigkeitsbehilter 7a zum
Wischer 7b zu pumpen. Die Reinigungsvorrichtung 6 weist weiters eine Abziehlippe 7d auf,
die in Fig. 3 unterhalb des Wischers 7b zu sehen ist. Die Abziehlippe 7d dient dazu, glatte
Oberflachen von verbrauchter Reinigungsflissigkeit zu befreien. Die
Reinigungsvorrichtung 6 der gezeigten Ausfithrungsform weist zudem eine Saugdiise 8a, ein
in Fig. 5 gezeigtes, von einem Elektromotor 8b angetriebenes Sauggeblédse 8c und einen
Schmutzbehilter 8d auf. Die Saugdiise 8a kann trockene Schmutzpartikel, wie Staub etc.,
aufnehmen. In einer bevorzugten Ausfihrungsform ist die Saugduse 8a auch dazu
ausgebildet, Flissigkeiten aufzunehmen, die dann im Schmutzbehalter 8d gesammelt
werden. So kann beispielsweise die Reinigungsfliissigkeit, die iiber den Wischer 7b austritt,

nach der Verwendung wieder eingesaugt werden.

Fig. 4 zeigt eine schematische Darstellung des Behalters 7a fiir Reinigungsfliissigkeit, der
Pumpe 7c und des Wischers 7b. Die sich im Behilter 7a fiir Reinigungsflissigkeit
befindliche Flissigkeit wird von der Pumpe 7¢ angesaugt und tber eine geeignete Leitung
zum Wischer 7b befordert. Auf diese Weise kann der Wischer 7b je nach Bedarf oder auch

kontinuierlich mit Reinigungsflussigkeit versorgt werden.

In Fig. 5 ist eine schematische Darstellung der Saugduse 8a, des Elektromotors 8b, des
Sauggeblises 8c und des Schmutzbehilters 8d gezeigt. Uber die Saugdiise 8a kann Schmutz,
beispielsweise Staub oder auch Flussigkeit, aufgenommen werden, welcher in Folge vom

Sauggeblase 8¢ angesaugt und in den Schmutzbehilter 8d transportiert wird.

Fig. 6 zeigt eine bevorzugte Ausfithrung der erfindungsgeméfBen Drohne 1, wobei die

Fligel 3 so verstellt sind, dass die Drohne 1 entlang einer vertikalen Gebéudeflache auf und
ab und hin und her fliegen kann. In der gezeigten Position sind die Flugel 3 etwa um 45°
gekippt, sodass sie sowohl eine aufwirts gerichtete Kraft auf die Drohne 1 austiben als auch
eine horizontale Kraft auf den Wischer 7b ausiitben. Der Wischer 7b kontaktiert dadurch eine
vertikale Flache, die von der Drohne 1 gereinigt wird. Unterhalb des Wischers 7b ist die
Abziehlippe 7d zu erkennen, welche bei einer Bewegung nach oben die vertikale Flache von
Flussigkeit befreit. In einer besonders bevorzugten Ausfihrung sind die Fliigel der Drohne

so verstellbar, dass die Drohne auch entlang von Béden auf und ab und hin und her fliegen
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kann. Somit ist dann auch eine Nass- oder Trockenreinigung von Béden und Bodenbelédgen

moglich.
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Anspriiche:

1. Drohne (1) mit einem Drohnenkorper (2), am Drohnenkdérper (2) verstellbar montierten
Fligeln (3) und einer Flugsteuerung (4), die zur Verstellung der Flugel (3) und zur
Steuerung der Drehzahl und Drehrichtung der Fliigel (3) konfiguriert ist, dadurch
gekennzeichnet, dass die Drohne (1) zumindest einen Sensor (5a) zur Erfassung von
Umgebungseigenschaften, insbesondere Mikrofon, Thermometer, Feuchtigkeitssensor,
Gassensor, etc., und eine mit dem zumindest einen Sensor (5a) kommunizierende
Steuerung (5) aufweist, wobei die Steuerung (5) dazu ausgebildet ist, aus den vom

Sensor (5a) empfangenen Signalen einen aullergewohnlichen Umgebungszustand zu

erkennen und ein entsprechendes Alarmsignal auszusenden.

2. Drohne nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung (5) dazu
ausgebildet ist, bei Erkennen eines auBergewohnlichen Umgebungszustands die
Flugsteuerung (4) anzusteuern, so dass sie die Drohne (1) in die Richtung navigiert, aus der

der auBBergewohnliche Umgebungszustand stammt.

3. Drohne nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Drohne (1) eine
Reinigungsvorrichtung (6) fiir vertikale Gebaudeflachen, insbesondere Fensterflachen und
Wandbelédge, wie z.B. Fliesen, aufweist und die Fligel (3) so verstellbar sind, dass die

Drohne (1) entlang der vertikalen Gebédudeflachen auf und ab und hin und her fliegen kann.

4. Drohne nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Reinigungsvorrichtung (6)
einen Behilter (7a) fur Reinigungsflussigkeit, einen mit dem

Reinigungsflissigkeitsbehilter (7a) direkt oder tiber eine Leitung verbundenen Wischer (7b),
insbesondere Schwamm oder Wischtuch, und eine Pumpe (7c) aufweist, um
Reinigungsflussigkeit aus dem Reinigungsfliissigkeitsbehalter (7a) zum Wischer (7b) zu

pumpen.

5. Drohne nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Reinigungsvorrichtung (6)

eine Abziehlippe (7d) aufweist.
6. Drohne nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die

Reinigungsvorrichtung (6) eine Saugdise (8a), ein von einem Elektromotor (8b)

angetriebenes Sauggeblise (8¢) und einen Schmutzbehilter (8d) aufweist.
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7. Drohne nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Flugel (3) so verstellbar sind, dass die Drohne (1) entlang von Boden auf und ab und hin und

her fliegen kann.

8. Drohne nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass sie
Sensoren (4a) zur Hinderniserkennung aufweist, insbesondere Ultraschall-, Lidar-,
Radarsensoren und/oder Bewegungsmelder, und dass die Flugsteuerung (4) so konfiguriert
ist, dass sie die Signale der Sensoren (4a) empfiangt und anhand der Signale die Flugbahn der

Drohne (1) so steuert, dass sie detektierten Hindernissen ausweicht.

9. Drohne nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Flugsteuerung (4) ein Kommunikationsmodul (4b) zum Datenaustausch mit einem

drahtlosen Datennetzwerk, insbesondere einem Telekommunikationsnetzwerk aufweist.

10. Drohne nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Flugsteuerung (4)
konfiguriert ist iber das drahtlose Datennetzwerk einen dreidimensionalen Flugraum

und/oder Flugverbotszonen zu erhalten.

11. Drohne nach Anspruch 9 oder 10, dadurch gekennzeichnet, dass die Flugsteuerung (4)

uber das drahtlose Datennetzwerk fernsteuerbar ist.

12. Drohne nach einem der Anspriiche 9 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass sie eine
Kamera (10) aufweist, die dazu ausgebildet ist, erstellte Bilder tber das drahtlose

Datennetzwerk an einen Empfianger (4c) zu senden.
13. Drohne nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

zumindest ein Fligel (3) der Drohne (1) einen als Messer zum Schneiden von Pflanzen

ausgebildeten Abschnitt aufweist.
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