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(54) BODENREINIGUNGSROBOTER, BASISSTATION, BODENREINIGUNGSSYSTEM UND

VERFAHREN

(57)  Es wird ein Bodenreinigungsroboter (200) be-
reitgestellt, der dazu eingerichtet ist, eine Bodenflache
(150) unter Verwendung einer Reinigungslésung zu be-
arbeiten; wobei der Bodenreinigungsroboter (200) zu-
mindest einen Behalter (205; 205a; 205b) zur Aufnahme
der Reinigungslosung (A; B) umfasst und dazu einge-
richtet ist, in Abhangigkeit eines Bodenmaterials (150a;
150b) einer zu reinigenden Bodenflache (150) eine erste
Reinigungslésung (A) oder eine zweite Reinigungslo-
sung (B) von einer Basisstation (300) in den zumindest
einen Behalter (205; 205a; 205b) zu libernehmen.
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Beschreibung

[0001] Die Anmeldung betrifft einen Bodenreinigungs-
roboter sowie eine Basisstation zur Versorgung eines
Bodenreinigungsroboters. Die Anmeldung betrifft weiter-
hin ein Bodenreinigungssystem, das einen Bodenreini-
gungsroboter und eine Basisstation umfasst, sowie ein
Verfahren zum Reinigen eines Bodens durch ein solches
Bodenreinigungssystem.

[0002] Zur automatisierten Reinigung von Bdden gibt
es Bodenreinigungsroboter, die einen Boden in einem
Gebaude reinigen und mit einer eigenen Umfelderken-
nung und/oder einer Internetverbindung versehen sind,
um die Flachenabmessungen des Bodens und den fla-
chenmaRigen Reinigungsfortschritt zu beurteilen. Neben
Saugrobotern zum Staubsaugen existieren auch Wisch-
roboter, die zur Nassreinigung des Bodens unter Ver-
wendung einer Reinigungsflissigkeit bestimmt sind.
Solch ein Wischroboter besitzt einen Behalter zur Auf-
nahme der Reinigungslésung, die der Wischroboter beim
Wischen bzw. Reinigen der Bodenflache verwendet und
mit sich fuhrt.

[0003] Oft wird zusammen mit dem Reinigungsroboter
auch eine Basisstation betrieben, an der der Reinigungs-
roboter seinen Akku wiederaufladen kann; ein Wischro-
boterkann an seiner Basisstation auch neue Reinigungs-
flissigkeit ibernehmen, sobald sein mitgefiihrter eigener
Vorrat an Reinigungsflissigkeit verbraucht ist. Die Ge-
samtheit aus Bodenreinigungsroboter und zugehdriger
Basisstation wird hier als Bodenreinigungssystem be-
zeichnet.

[0004] CN 214906356 U zeigt ein Bodenreinigungs-
system mit einer Basisstation, die eine Reinigungslésung
fur den Bodenreinigungsroboter bereitstellt. Dabei wird
aus einem ersten Behalter flissiges Reinigungsmittel
und aus einem zweiten, gréReren Behalter Wasser ge-
pumpt, miteinander vermischt und an den Bodenreini-
gungsroboter bzw. an dessen eigenen Flissigkeitsbe-
halter Gbergeben. Das Mischungsverhaltnis wird entwe-
der durch zwei Pumpen fir jeden Behalter der Basissta-
tion oder durch ein vorbestimmtes Querschnittsverhait-
nis der Zufiihrschlduche eingestellt. Durch diese Zusam-
menfihrung wird die in dem kleineren Behalter enthalte-
ne Reinigungslésung, die meist in hochkonzentrierter
Form vertrieben wird, soweit mit Wasser verdiinnt, dass
sie durch den Wischroboter zur Bodenreinigung nutzbar
ist.

[0005] CN 215227304 U zeigt ein Bodenreinigungs-
system, dessen Basisstation einen Pumpmechanismus
zum Abpumpen verbrauchter Reinigungsfliissigkeit aus
dem Wischroboter aufweist.

[0006] Solche Bodenreinigungssysteme funktionieren
weitgehend automatisch. Ein Eingriff durch eine Person
ist nur noch selten nétig; etwa dann, wenn der Vorrat an
Wasser oder Reinigungsldsung in einer Basisstation
selbst verbraucht ist. Raumlichkeiten in Gebauden be-
sitzen oft unterschiedliche Arten von Bdden, beispiels-
weise Stein- oder Fliesenbdden, Teppichbdoden, Holz-

15

20

25

30

35

40

45

50

55

bzw. Parkettb6den oder Béden aus Kunststofflaminat.
Diese Arten von Béden konnen fir ihre Nassreinigung
unterschiedliche Reinigungslésungen erfordern.

[0007] Es ist die Aufgabe der vorliegenden Anmel-
dung, einen Bodenreinigungsroboter, eine Basisstation,
ein Bodenreinigungssystem und ein Verfahren zur Bo-
denreinigung bereitzustellen, mit denen solche unter-
schiedlichen Arten von Béden gereinigt werden kénnen,
obwohl sie je nach Bodenmaterial unterschiedliche Rei-
nigungslésungen erfordern. Insbesondere soll eine Rei-
nigung von Boden aus unterschiedlichen Bodenmateri-
alien ermdglicht werden, die ohne einen menschlichen
Eingriff zum Auswechseln des Roboters oder der darin
enthaltenen Reinigungslésung auskommt und die mit nur
einem einzigen Bodenreinigungsroboter und allenfalls
noch einer Basisstation auskommt, um eine Vielzahl un-
terschiedlicher Arten von Bodenmaterialien zu reinigen.
Diese Aufgabe wird durch den Gegenstand der unab-
hangigen Patentanspriiche geldst. Unteranspriiche ent-
halten einige der bevorzugten Ausfiihrungsformen.
[0008] GemalR eines ersten Aspekts wird die obige
Aufgabe dadurch gel6st, dass der Bodenreinigungsro-
boter zumindest einen Behalter zur Aufnahme von Rei-
nigungslésung umfasst und dazu eingerichtet ist, in Ab-
hangigkeit eines Bodenmaterials einer zu reinigenden
Bodenflache eine erste Reinigungslésung oder eine
zweite Reinigungsldsung in den zumindest einen Behal-
ter zu Ubernehmen.

[0009] Wahrend herkémmlich eine Bedienperson den
Roboter und/oder seine Basisstation mit einer je nach
Bodenmaterial vorausgewahlten Reinigungsldsung be-
fullen muss, kann der anmeldungsgemafe Roboter, der
jenach Bodenmaterial entweder die erste oder die zweite
Reinigungslésung von der Basisstation Gbernimmt, ein
Auswahlen und Einfiillen der jeweils geeigneten Reini-
gungslosung durch den Menschen eriibrigen. Dadurch
kann der so ausgebildete Roboter die Vielseitigkeit sei-
nes Einsatzbereichs erweitern, da er nun dazu befahigt
ist, auch verschiedene Arten von Bodenflachen aus un-
terschiedlichen Bodenmaterialien nacheinander zu rei-
nigen. Beispielsweise kann nach erfolgter Bodenreini-
gung in einem ersten Raum, wenn der Roboter einen
benachbarten Raum erreicht, ein anderer Boden vorhan-
den sein. Fir den Reinigungsroboter bedeutet dies einen
Wechsel des zu reinigenden Bodenmaterials. Der in die-
ser Anmeldung vorgeschlagene Roboter kann dann in
Abhangigkeit des dortigen Bodenmaterials beispielswei-
se die zweite Reinigungsldsung anstelle der bisher ver-
wendeten ersten Reinigungslésung von einer Basissta-
tion in den zumindest einen Behalter Gbernehmen, um
damitim Nachbarraum das dortige Bodenmaterial zu rei-
nigen.

[0010] Eine Ausfiihrungsform sieht vor, dass der Bo-
denreinigungsroboter dazu eingerichtet ist, ein Boden-
material einer zu reinigenden Bodenflache zu bestimmen
und in Abhangigkeit des bestimmten Bodenmaterials ei-
ne zugeordnete Reinigungslésung in den zumindest ei-
nen Behalter zu Ubernehmen und/oder zu verwenden.
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Insbesondere kann der Roboter das Bodenmaterial
selbst, d.h. eigenstdndig bestimmen; beispielsweise
durch eine visuelle Bodenerkennung mithilfe einer Ka-
mera oder eine anderweitige Bestimmung bzw. Erken-
nung mit Hilfe eines sonstigen Sensors. Alternativ kann
der Roboter auch bereits vorhandene oder ohnehin er-
stellte Foto- oder Videobilder von der Bodenflache oder
sonstige Informationen auswerten, um das Bodenmate-
rial zu bestimmen; beispielsweise Videomaterial zum
Navigieren des Roboters innerhalb eines Gebaudes.
Ferner kann der Roboter auch Daten aus dem Internet
oder einem sonstigen Netzwerk abrufen und auswerten,
die Auskunft iber das Bodenmaterial geben oder aus
denen sich das Bodenmaterial bestimmen lasst. Solche
Daten kénnen auch speziell fir den Roboter bereitge-
stellte Daten sein.

[0011] Eine weitere Ausfiihrungsform sieht vor, dass
der Bodenreinigungsroboter eingerichtet ist, zur Uber-
nahme einer Reinigungslésung von der Basisstation ein
Signal zu senden und/oder zu erzeugen. Aus diesem Si-
gnal kann der Roboter unmittelbar oder mittelbar entneh-
men, welche Reinigungslésung er zur Bodenreinigung
bendtigt. Das Signal kann beispielsweise ein Signal sein,
das festlegt, welche Reinigungslésung zu Gibernehmen
ist; in welchen von mehreren Behéltern des Bodenreini-
gungsroboters eine Reinigungslésung zu Gibernehmen
ist; aus welchem Behalter einer Basisstation eine Reini-
gungsldésung zu iibernehmenist; welches Bodenmaterial
zu reinigen ist und/oder die Bodenflache welches
Raums, welcher Wohnung, welches Stockwerks
und/oder welches Gebaudes zu reinigen ist.

[0012] Noch eine weitere Ausfiihrungsform sieht vor,
dass der Bodenreinigungsroboter einen ersten Behalter
zur Aufnahme der ersten Reinigungslésung und einen
zweiten Behalter zur Aufnahme der zweiten Reinigungs-
I6sung umfasst und dazu eingerichtet ist, beim Reinigen
den dem Bodenmaterial zugeordneten Behalter zu ent-
leeren. Dadurch kann der Roboter gleichzeitig mehrere
Reinigungslésungen beim Reinigen mit sich fiihren, die
in mehreren Behaltern bevorratet sind. Dies kann bei ei-
nem Wechsel des Bodenmaterials ein unterbrechungs-
loses Fortsetzen der Bodenreinigung mit einer anderen
Reinigungsldsung ermdglichen, ohne dass der Roboter
die Basisstation anfahren muss, bevor eine der jeweils
bendtigten Reinigungslésungen aufgebraucht ist.
[0013] Eine weitere Ausfiihrungsform sieht vor, dass
der Bodenreinigungsroboter eingerichtet ist, ein- und
denselben Behalter abwechselnd oder zumindest zeit-
lich nacheinander, d.h. wahlweise mit der ersten oder
der zweiten Reinigungslésung zu befiillen. Bei einem
Wechsel des zu reinigenden Bodenmaterials kann in die-
sem Behalter noch befindliche Reinigungslésung an eine
Basisstation abgegeben und eine bendtigte andere Rei-
nigungslésung in diesen Behalter ibernommen werden.
[0014] Hierbei kann der Roboter mit einem einzigen
Behalter auskommen, um nacheinander bzw. abwech-
selnd unterschiedliche Reinigungslésungen zur Boden-
reinigung zu verwenden, wenn nacheinander verschie-
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dene Bodenmaterialien zu reinigen sind. Bei dieser Aus-
fuhrungsform ist daher nicht notwendigerweise ein zwei-
ter Behalter am Roboter erforderlich. Zudem kann ein
gréReres Volumen der jeweiligen Reinigungslésung mit-
gefuihrt und verbraucht werden.

[0015] Nacheinemzweiten Aspekt wird die der Anmel-
dung zugrundeliegende Aufgabe durch eine hierin be-
schriebene Basisstation geldst. Die Basisstation dient
zur Versorgung des Bodenreinigungsroboters und um-
fasst einen ersten Behalter fir eine erste Reinigungslo-
sung; einen zweiten Behalter fiir eine zweite Reinigungs-
I6sung; und eine Abgabeeinrichtung zur Abgabe entwe-
der der ersten Reinigungslésung oder der zweiten Rei-
nigungslésung an den Bodenreinigungsroboter.

[0016] Dadurch, dass die Abgabeeinrichtung wahlwei-
se die erste oder die zweite Reinigungslésung abgeben
kann, Iasst sich durch die Basisstation bei jeder Abgabe
von Reinigungslésung auswahlen, welche von mehreren
in der Basisstation bevorrateten Reinigungslésungen je-
weils an den Bodenreinigungsroboter abgegeben wird.
Die Basisstation kann die Vielseitigkeit des Einsatz-
zwecks des Roboters erhéhen, und zwar unabhangig da-
von, ob der Roboter mit nur einem Behalter oder mit einer
Vielzahl von Behaltern ausgestattet ist, um die verschie-
denen auswahlbaren Reinigungslésungen von der Ba-
sisstation zu bernehmen.

[0017] Somitkann auch die gemaR dieser Anmeldung
ausgebildete Basisstation es ermdglichen, mit ein- und
demselben Bodenreinigungsroboter eine Vielzahl unter-
schiedlicher Bodenmaterialien zu reinigen.

[0018] Vorzugsweise ist die Basisstation dazu einge-
richtet, in Abhangigkeit eines Bodenmaterials einer zu
reinigenden Bodenflache zur Reinigung eines ersten Bo-
denmaterials die erste Reinigungslésung und zur Reini-
gung eines zweiten Bodenmaterials die zweite Reini-
gungslésung an den Bodenreinigungsroboter abzuge-
ben. Optional kann die Basisstation auch noch dazu ein-
gerichtet sein, eine dritte und/oder vierte Reinigungslé-
sung abzugeben. Jedoch ist bevorzugt, dass die Basis-
station hdchstens vier unterschiedliche Reinigungslé-
sungen bevorratet.

[0019] Eine Weiterbildung sieht vor, dass die Basis-
station einen Empfanger umfasst, der zum Empfangen
eines Signals dient, das festlegt, welche Reinigungsl6-
sung abzugeben ist, aus welchem Behalter der Basis-
station eine Reinigungslésung abzugeben ist, in welchen
Behéalter eines Bodenreinigungsroboters eine Reini-
gungsldésung abzugeben ist, welches Bodenmaterial zu
reinigen ist und/oder die Bodenflache welches Raums,
welcher Wohnung, welches Stockwerks und/oder wel-
ches Gebaudes zu reinigen ist.

[0020] Die Basisstation gibt dann in Abhangigkeit die-
ses Signals entweder die erste oder zweite Reinigungs-
I6sung bzw. eine von mehreren Reinigungsldsungen an
den Roboter ab. Sofern das Signal die Art der Reini-
gungsldésung nicht oder nur mittelbar angibt, kann die
Basisstation mit Hilfe des Signals die Auswahl der abzu-
gebenden Reinigungslésung selbst durchfiihren. Sofern
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das Signal die Art der Reinigungslésung jedoch unmit-
telbar vorgibt, bendtigt die Basisstation lediglich den Si-
gnalempfanger, aber keine weitere Einheit, um die jewei-
lige Auswahl der abzugebenden Reinigungslésung vor-
zunehmen.

[0021] Bevorzugt umfasst die Basisstation eine Pum-
pe zum Pumpen von unverbrauchter Reinigungslésung
aus einem Bodenreinigungsroboter, wobei die Pumpe
vorzugsweise eingerichtet oder steuerbar ist, um unver-
brauchte erste Reinigungslésung zurilick in den ersten
Behalter zu pumpen und/oder unverbrauchte zweite Rei-
nigungslésung zuriick in den zweiten Behalter zu pum-
pen, bevor die Basisstation jeweils eine andere Reini-
gungslosung oder die andere Reinigungsldsung abgibt.
[0022] Diese Ausfiihrungsform kann es ermdglichen,
eine Verschwendung unverbrauchter Flissigkeitsmen-
gen beider bzw. mehrerer Reinigungslésungen zu ver-
meiden, indem jedes Reinigungsmittel wieder in den zu-
gehdrigen Behalter der Basisstation zurlickgefiihrt wird,
ohne dass die Gefahr besteht, dabei unterschiedliche
Reinigungslésungen, insbesondere unterschiedliche
Chemikalien miteinander zu vermischen, die fur unter-
schiedliche Bodenarten anzuwenden sind. Die Basissta-
tion kann ferner dazu eingerichtet sein, ein Signal zu
empfangen, das die Art der als nachstes abzupumpen-
den Reinigungslésung und/oder den jeweiligen Behalter
der Basisstation, in den die als nachstes abzupumpende
Reinigungslésung hineingepumpt werden soll, angibt.
Die Basisstation kann dieses Signal - ebenso wie das
Signal bzw. die Signale der zuvor erlauterten Weiterbil-
dung - insbesondere von dem Bodenreinigungsroboter
selbst empfangen.

[0023] Die Basisstation kann ferner einen Behélter flr
Wasser umfassen; wobei die Abgabeeinrichtung dazu
eingerichtet ist, die erste und/oder zweite Reinigungsl6-
sung bei der Abgabe in einem Mischungsverhaltnis mit
Wasser zu verdiinnen. Jede Reinigungslosung enthalt
vorzugsweise mindestens einen chemischen oder biolo-
gischen Wirkstoff, der als eigentliches chemisches oder
biologisches Reinigungsmittel dient, sowie ein Losungs-
mittel wie beispielsweise Wasser. Da Reinigungslésun-
gen jedoch meist in hochkonzentrierter Form vertrieben
werden, konnen diese mittels des zusatzlichen Behalters
fir Wasser auf eine vorbestimmte Konzentration bzw.
auf eine zur Bodenreinigung geeignete Konzentration
verdiinnt werden, indem die jeweilige Reinigungslésung
in einem geeigneten Mischungsverhaltnis mit z.B. Was-
ser vermischt wird.

[0024] Vorzugsweise kann die Basisstation weiterhin
einen Behalter zur Aufnahme von Schmutzwasser aus
dem Reinigungsroboter und/oder einen Behalter zur Auf-
nahme von vorzugsweise festen, unldslichen Schmutz-
partikeln aus dem Reinigungsroboter umfassen. Bei dem
ersten und zweiten Behalter hingegen handelt es sich
um Behalter fur unverbrauchte, noch nicht verunreinigte
Reinigungslésungen.

[0025] Nach einem weiteren Aspekt wird die der An-
meldung zugrundeliegende Aufgabe ferner durch ein Bo-
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denreinigungssystem geldst, das einen Bodenreini-
gungsroboter und eine Basisstation zur Versorgung des
Bodenreinigungsroboters umfasst, wobei der Bodenrei-
nigungsroboter und/oder die Basisstation wie in dieser
Anmeldung beschrieben ausgebildet ist. Insbesondere
istjede in dieser Anmeldung beschriebene Ausfiihrungs-
form des Bodenreinigungsroboters mit jeder in dieser An-
meldung beschriebenen Ausfihrungsform der Basissta-
tion kombinierbar.

[0026] Die der Anmeldung zugrundeliegende Aufgabe
wird ferner geldst durch ein Verfahren zum Reinigen ei-
nes Bodens durch einen Bodenreinigungsroboter oder
durch ein Bodenreinigungssystem, das einen Bodenrei-
nigungsroboter und eine Basisstation umfasst, wobei der
Bodenreinigungsroboter eine Bodenflache aus einem
Bodenmaterial reinigt und wobei der Bodenreinigungs-
roboter die Bodenflache in Abhangigkeit des Bodenma-
terials mit einer ersten Reinigungslésung oder mit einer
zweiten Reinigungslosung reinigt. Dabei kann bestimmt
werden, welche von mehreren Reinigungslésungen je-
weils anzuwenden oder zu verbrauchen ist, um das je-
weilige Bodenmaterial zu reinigen.

[0027] Eine Ausfihrungsform sieht vor, dass das Ver-
fahren folgende Schritte umfasst: Bestimmen des Bo-
denmaterials der mittels des Bodenreinigungsroboters
zu reinigenden Bodenflache; Steuern des Bodenreini-
gungsroboters in die Basisstation; Ubernehmen einer
ersten oder zweiten Reinigungslésung in Abhangigkeit
des bestimmten Bodenmaterials; und Reinigen der Bo-
denflache unter Verwendung der tibernommenen Reini-
gungslosung.

[0028] Das Bestimmen der Bodenmaterials kann auf
die bereits beschriebenen Arten erfolgen; insbesondere
mittels eines Signals und/oder durch eine Messung z.B.
mit einem Sensor. Die Bestimmung des Bodenmaterials
mittels eines Signals, einer Messung und/oder eines
Sensor kann wahlweise durch den Bodenreinigungsro-
boter, durch die Basisstation und/oder durch eine sons-
tige Einheit erfolgen. Optional kénnen dabei Bodenreini-
gungsroboter und Basisstation miteinander und/oder mit
sonstigen Einheiten, die nicht zum Bodenreinigungssys-
tem gehdren, kommunizieren und/oder zusammenwir-
ken.

[0029] Insbesondere sieht eine Ausfiihrungsform des
Verfahrens vor, dass die Auswahl der ersten oder zwei-
ten Reinigungslésung automatisiert durch das Bodenrei-
nigungssystem mit Hilfe eines Signals erfolgt, das fest-
legt, welche Reinigungsldsung zu verwenden ist, aus
welchem Behélter der Basisstation oder in welchen Be-
héalter des Bodenreinigungsroboters eine Reinigungslo-
sung abzugeben und/oder zu Gibernehmen ist und/oder
welches Bodenmaterial und/oder eine Bodenflache wel-
ches Raums, welcher Wohnung, welches Stockwerks
und/oder welches Gebaudes zu reinigen ist.

[0030] Optional kann vorgesehen sein, vor dem Uber-
nehmen von Reinigungslésung eine vom Bodenreini-
gungsroboter mitgefiihrte andere Reinigungslésung in
die Basisstation zu ibernommen, insbesondere zuriick-
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zupumpen; beispielsweise in den passenden Vorratsbe-
halter der Basisstation flir die betreffende, unverbrauchte
Reinigungslésung.

[0031] Séamtliche bis hierhin vorgestellten Merkmale
und Ausfiihrungsformen sind sowohl einzeln als auch in
Kombination miteinander auf jede der nachstehend noch
beschriebenen Ausfiihrungsformen der weiteren Be-
schreibung, der Figuren sowie der Anspriiche Uibertrag-
bar; auf Wiederholungen wird insoweit verzichtet.
[0032] Einige exemplarische Ausfiihrungsformen wer-
den nachstehend mit Bezug auf die beigefligten Figuren
beschrieben. Es zeigen:

Figur 1 eine lediglich schematische Darstellung ei-
nes Bodenreinigungssystems, das einen
Bodenreinigungsroboter und eine Basissta-
tion umfasst,

Figur 2A  eine erste exemplarische Ausfiihrungsform
eines Bodenreinigungsroboters mitzwei Be-
haltern fir verschiedene Reinigungslésun-
gen, dargestellt in Querschnittsansicht von
oben,

Figur 2B  eine zweite exemplarische Ausfiihrungs-
form eines Bodenreinigungsroboters mit nur
einem Behalter fir verschiedene Reini-
gungslésungen,

Figur 3 eine exemplarische Ausfiihrungsform einer
Basisstation zur Versorgung eines Boden-
reinigungsroboters gemaf verschiedenen
Ausfiuhrungsformen, dargestellt in einer
Querschnittsansicht von der Vorderseite
her, und

Figur 4 eine exemplarische Ausfiihrungsform eines
Verfahrens zur Bodenreinigung gemaR die-
ser Anmeldung, dargestellt als Flussdia-
gramm.

[0033] Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Bodenreinigungssystems 100, das einen Bodenrei-
nigungsroboter 200 und eine Basisstation 300 umfasst.
Die Basisstation 300 ist lediglich schematisch darge-
stellt; sie ist eine Versorgungsstation zur Versorgung ei-
nes Bodenreinigungsroboters 200. Der Bodenreini-
gungsroboter 200, der hier perspektivisch dargestellt ist,
bildet die eigentliche Bodenreinigungsvorrichtung, die
bzw. deren Reinigungswerkzeug unmittelbar auf den zu
reinigenden Boden einwirkt und dabei eine Reinigungs-
I6sung verwenden kann. GemaR dieser Anmeldung kann
eine von mehreren Reinigungslésungen verwendet wer-
den, und zwar in Abhangigkeit des jeweiligen Bodenma-
terials des Bodens bzw. der jeweiligen Bodenflache.

[0034] Dadurch lassen sich verschiedene Bbdden, die
aus jeweils unterschiedliche Bodenmaterialien 150a,
150b bestehen, mit ein- und demselben Bodenreini-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

gungsroboter 200 bzw. Bodenreinigungssystems 100
reinigen, ohne dass eine Bedienperson erforderlich, um
die Reinigungslésung auszuwechseln und dadurch den
automatisiert ablaufenden Reinigungsvorgang zu unter-
brechen oder gar den Bodenreinigungsroboter 200 bzw.
das Bodenreinigungssystem 100 umzuristen. Dies kann
den Arbeits- und Zeitaufwand bei der Bodenreinigung
verringern und die Vielseitigkeit des Einsatzbereichs des
Bodenreinigungssystems 100 sowie seiner Komponen-
ten 200, 300 erhohen.

[0035] Soweit in dieser Anmeldung von einem Boden
bzw. von einer Bodenflache 150 die Rede ist, kann darin
auch eine Vielzahl verschiedener Boden bzw. Bodenfla-
chen umfasst sein, insbesondere eine Vielzahl von Bo-
den bzw. Bodenflachen 150, die aus jeweils voneinander
verschiedenen Bodenmaterialien 150a, 150b bestehen.
Beispielsweise kann der zu reinigende Boden eine erste
Bodenflache aus einem ersten Bodenmaterial 150a so-
wie mindestens noch eine erste Bodenflache aus einem
ersten Bodenmaterial 150b umfassen. Zusatzlich kon-
nen noch dritte, vierte ... Bodenflachen aus nochmals an-
deren Materialen zu reinigen sein. Die jeweiligen Boden-
flachen kénnen etwa in verschiedenen Raumen, Woh-
nungen, Biros, Stockwerken oder Gebaudeabschnitten
eines oder mehrerer Gebaude angeordnet sein, und die
Boden bzw. Bodenflachen kdnnen beispielsweise Stein-
bdden, Fliesenbdden, Teppichbdden, Kunststoffodden
und/oder Holzbdden umfassen. Hierfiir kdnnen vorzugs-
weise unterschiedliche Reinigungslésungen erforderlich
sein, umdas jeweilige Bodenmaterial zu reinigen. Soweit
es sich um Teppichbdden handelt, kbnnen mehrere Ar-
ten von Teppichbéden umfasst sein, die zur zweckma-
Rigen oder angemessenen Reinigung ebenfalls unter-
schiedliche Reinigungslésungen erfordern.

[0036] Der zu reinigende Boden bzw. die Bodenflache
150 kann, wie in Figur 1 dargestellt, eine erste Boden-
flache aus einem ersten Bodenmaterial 150a (z.B. ein
Teppichgewebe), zusatzlich aber auch noch mindestens
eine andere, zweite Bodenflache aus einem anderen,
zweiten Bodenmaterial 150b umfassen. Mit dem ersten
und zweiten Bodenmaterial 150a, 150b im Sinne dieser
Anmeldung sind nicht unterschiedliche Bodenmateriali-
en gemeint, die gemeinsam in der Materialzusammen-
setzung ein- und derselben Bodensorte bzw. ein- und
derselben Bodenflache enthalten sind (etwa unter-
schiedliche Fasern ein- und desselben Teppichs), son-
dern jedes "Bodenmaterial" im Sinne dieser Anmeldung
ist an sich bereits ein Material oder eine Materialzusam-
mensetzung, die die jeweilige Art von Boden insgesamt
kennzeichnet, einen bestimmten Bodentyp - wie etwa
Holzboden oder Teppichboden - angibt oder zumindest
ein bestimmtes Reinigungsmittel bzw. eine bestimmte
Reinigungslésung vorgibt, um die Reinigung dieses Bo-
denmaterials durchzufiihren. In diesem Sinne sind die
unterschiedlichen Reinigungsmittel bzw. Reinigungslo-
sungendem jeweiligen "Bodenmaterial" 150a, 150b bzw.
der jeweiligen Bodenflache zugeordnet.

[0037] Derin Figur 1 angedeutete Ubergang zwischen
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unterschiedlichen Bodenmaterialien 150a, 150b entsteht
somit meist beim Ubergang von einem Raum zum néchs-
ten, wo beispielsweise anstelle des Teppichbodens ein
Holzboden oder ein sonstiger Boden im Nachbarraum
verlegt ist. Der Reinigungsroboter wird die Grenze zwi-
schen beiden benachbarten Bodenmaterialien 150a,
150b daher in der Regel erst Gberqueren, wenn die Rei-
nigung des einen Bodenmaterials 150a in dem einen
Raum bzw. Gebaudeabschnitt vollendet ist, und sodann
die Reinigung des anderen Bodenmaterials 150b in dem
anderen Raumbzw. dem anderen Gebaudeabschnittbe-
ginnen.

[0038] Figur 2A zeigt eine erste exemplarische Aus-
fuhrungsform eines Bodenreinigungsroboters 200, dar-
gestellt in einer Querschnittsansicht von oben. Der Bo-
denreinigungsroboter 200 gemaR der ersten exemplari-
schen Ausflihrungsform ist geeignet, allein bzw. auto-
nom verschiedene Bodenflachen, die aus unterschiedli-
chen Bodenmaterialien bestehen, zu reinigen und dafiir
jeweils selbst die geeignete, d.h. dem jeweiligen Boden-
material zugeordnete Reinigungslésung auszuwahlen
oder zumindest zu transportieren. Optional kann der Bo-
denreinigungsroboter 200 aus Figur 2A auch gemeinsam
mit einer Basisstation 300 verwendet werden, wie in Fi-
gur 2A schematisch angedeutet, d.h. es kann ein Boden-
reinigungssystem 100 aus Bodenreinigungsroboter 200
und Basisstation 300 zum Einsatz kommen.

[0039] GemaR Figur 2A dient der Bodenreinigungsro-
boter 200, der nachstehend der Kiirze halber als Roboter
200 bezeichnet wird, dazu, einen Boden bzw. eine Bo-
denflache 150 zu Giberfahren und dabei zu reinigen. Die
Bodenflache 150, insbesondere die zum Reinigen durch
den Roboter frei zugangliche Bodenflache 150, deren
Abmessungen eines Gebaudes, Stockwerks, Zimmers
und/oder von den Umrissflachen von Mébelstlicken etc.
abhangen kénnen, bildet eine zweidimensionale Flache
entlang x und y, die mdéglichst liickenlos durch den Ro-
boter 200 zu reinigen ist. Entsprechende Navigations-
mittel hierzu sind bekannt; beispielsweise mit dem Ro-
boter kommunizierende und/oder an oder in ihm mon-
tierte Videokameras (nicht dargestellt) zur Beobachtung
der Umgebung des Roboters 200, insbesondere der um-
gebenden Bodenflache 150.

[0040] Der Roboter 200 kann an oder unter seinem
Robotergehduse 250 mehrere Rader besitzen; darunter
typischerweise zwei Antriebsrader 202, die den Roboter
beim Navigieren fiihren und somit Fihrungsrader dar-
stellen, sowie ein Laufrad 203, das der durch diese Rader
202 vorgegebenen zweidimensionalen Bewegung folgt.
Die Rader 202 drehen sich moglicherweise nur um eine
feste Drehachse, wahrend die Laufradachse keine feste
Richtung besitzen muss. An der Unterseite des Roboters
200 kdénnen sich ein oder mehrere Reinigungswerkzeu-
ge 204 befinden; beispielsweise Schwamme, Wischti-
cher oder daraus gebildete Drehwalzen oder beliebige
sonstige Reinigungswerkzeuge 204. Bei einer Nassrei-
nigung wird die bendtigte Reinigungslésung auf die Bo-
denflache 150 und/oder auf das mindestens eine Reini-
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gungswerkzeug 204 aufgebracht, d.h. beim Reinigen
durch den Roboter 200 bzw. dessen Reinigungswerk-
zeug 204 an den Boden abgegeben. Das Reinigen kann
neben der Nassreinigung auch ein Absaugen oder eine
sonstige Reinigungstechnik umfassen; die hier aber
nicht weiter erwahnt wird. Der Roboter 200 kann unter
anderem ein Wischroboter, ein Saug- und Wischroboter
oder ein Nassstaubsauger sein.

[0041] Zum Abgeben der Reinigungslésung an das
Reinigungswerkzeug 204 oder direkt an den Boden 150
besitzt der Roboter 200 eine Abgabeeinrichtung 206, die
zumindest ein Ventil und/oder zumindest eine Pumpe
(nicht dargestellt) umfassen kann. Auf3erdem ist zumin-
dest ein Behalter 205 am oder im Roboter 200 vorgese-
hen. Der Roboter 200 der Ausfiihrungsform geman Figur
2A besitzt zumindest einen ersten Behalter 205a sowie
einen zweiten Behalter 205b, d.h. zwei separate oder
jedenfalls separat befiillbare und/oder entleerbare Be-
halter 205a, 205b, von denen jeder mit einer anderen
Reinigungslésung A, B befiillbar ist. Dadurch kann der
Roboter unterwegs nacheinander mehrere verschiede-
ne Bodenmaterialien 150a; 150b bzw. Bodenflachen 150
reinigen, ohne zwischendurch seine Reinigungsldsung
austauschen zu missen, wenn er in einem ersten Raum
eine erste Bodenflache aus einem ersten Bodenmaterial
150a vollstandig, d.h. flachendeckend gereinigt hat und
an einem anderen Raum ankommt, dessen Bodenflache
aus einem zweiten Bodenmaterial 150b besteht, dessen
Reinigung eine zweite Reinigungslésung B und insbe-
sondere ein anderes Reinigungsmittel B erfordert. Der
Roboter gemaR Figur 2A ist somit eingerichtet, eine Viel-
zahl von mindestens zwei Reinigungslésungen mit sich
zu flhren und jeweils eine von ihnen beim Reinigen zu
verbrauchen.

[0042] Die Abgabeeinrichtung 206 des Roboters 200
besitzt fiir jeden Behalter 205a, 205b jeweils ein Ventil
und/oder eine Pumpe (nicht dargestellt). Die Schlauche
oder sonstigen Flissigkeitsleitungen kénnen wie in Figur
2A gezeigt zusammengefiihrt sein; beispielsweise Y-for-
mig zusammengefihrt, um das jeweilige Reinigungsmit-
tel A, B an der optimalen Position an das Reinigungs-
werkzeug 204 und/oder den Boden abzugeben. Alterna-
tiv kdnnen die Schlauche oder sonstigen Flissigkeitslei-
tungen der Abgabeeinrichtung 206 auch in unterschied-
liche Positionen Uber oder nahe des bzw. der Reini-
gungswerkzeuge 204 miinden.

[0043] Bevorzugt umfasst der Roboter 200 eine Steu-
ereinheit 210, mit der gesteuert wird, aus welchem der
mehreren Behalter 205a, 205b jeweils ein Reinigungs-
mittel A, B Uber die Abgabeeinrichtung 206 abgegeben
und verbraucht wird. Von der Steuereinheit 210 flihren
optional beispielsweise Steuerleitungen 240 zu jedem
der Behalter 205a, 205b bzw. zu den ihnen nachgeord-
neten Ventilen der Abgabeeinrichtung 206, um die rich-
tige, dem Bodenmaterial zugeordnete Reinigungsldsung
A oder B abzugeben.

[0044] Der Roboter 200 kann dazu eingerichtet sein,
ein Signal S zu empfangen, aus dem die zu verwendende
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Reinigungslésung A oder B unmittelbar oder mittelbar
erkennbar oder ermittelbar ist; hierzu kann der Roboter
einen Empfanger 260 aufweisen, die uber eine Signal-
leitung (ohne Bezugszeichen) oder drahtlos mitder Steu-
ereinheit 210, einer Auswahleinheit 220 und/oder mit der
Abgabeeinrichtung 206 verbunden sein kann. Das Signal
S kann der Roboter 200 von einer App des Benutzers
bzw. Bedieners empfangen; etwa Uber ein Mobilfunk-
netz. Alternativ kann der Roboter 200, sofern er nicht
allein, sondern gemeinsam mit einer Basisstation 300
eingesetzt wird, das Signal S von der Basisstation 300
empfangen. Zur Kommunikation mit der Basisstation 300
und/oder mit dem Benutzer bzw. Bediener oder seinem
Smartphone oder mit einer sonstigen Einrichtung, Anla-
ge und/oder Person kann der Roboter 200 optional einen
Sender 270 umfassen. Hiermit lasst sich z.B. ein Anfor-
derungssignal aussenden, um das Signal S, also das
eigentliche Auswahlsignal S von der Basisstation 300
oder sonst irgendwoher anzufordern.

[0045] Je nachdem, ob ein solches Auswahlsignal S
die Art des Reinigungsmittels, also die Information, ob
die erste A oder die zweite Reinigungslésung B verwen-
det werden soll, vorgibt und wie unmittelbar, d.h. wie di-
rekt die Information aus dem Signal S ableitbar ist, kann
der Roboter 200 und/oder seine Steuereinheit 210 eine
eigene Auswabhleinheit 220 umfassen, die die jeweils zu
verwendende Reinigungslésung A oder B auswahlt.
Hierzu kann sie das Signal S auswerten, aber alternativ
auch einen anderweitigen Auswahlprozess ausfihren,
der ohne solch ein Signal S auskommt.

[0046] GemaR einer Weiterbildung ist vorgesehen,
dass der Roboter 200 selbst das Bodenmaterial 150a,
150b und/oder die zugeordnete Reinigungsldsung A, B
bestimmt, d.h. ermittelt. Beispielsweise kann der Roboter
eine eigene Kamera, insbesondere Videokamera oder
einen sonstigen eigenen Sensor 230 aufweisen, mit dem
die Art des Bodenmaterials 150a, 150b ermittelbar ist.
Somit kann der Roboter 200 - anstelle oder zusatzlich
zu einem Empfanger - eine Signalleitung 235 oder eine
sonstige drahtlose Verbindung zwischen dem eigenen
Sensor 230 einerseits und der Steuereinheit 210, der
Auswahleinheit 220 und/oder der Abgabeeinrichtung
206 andererseits aufweisen. Anstelle nur eines einzigen
Sensors 230 kénnen mehrere Sensoren vorgesehen
sein; z.B. auf entgegengesetzten Seitenbereichen oder
Vorderbereichen des Roboters 200. Ferner kdnnen an-
stelle eines oder mehrerer robotereigener Sensoren 230
auch Sensoren einer anderen Einrichtung, Anlage
und/oder Person und/oder deren Ausgangssignale durch
den Roboter verwendet werden, um daraus das Signal
S bzw. die Information zu erhalten, welches Bodenma-
terial vorliegt bzw. welche Reinigungslésung A oder B
(ggfs. oder C oder D) momentan jeweils zur Bodenreini-
gung bendtigt wird.

[0047] Als Reinigungslésung im Sinne dieser Anmel-
dung kommt jede Flussigkeit, aber unter Umsténden
auch jede Emulsion oder Suspension in Betracht, die
nicht lediglich aus Wasser besteht, sondern zumindest
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ein Loésungsmittel und zumindest einen darin gelésten
Reinigungswirkstoff, insbesondere einen chemischen
oder biologischen Reinigungswirkstoff enthalt. Als Rei-
nigungslésung kommt insbesondere jedes fluide Medi-
um in Betracht, dass sich beim Anfassen bzw. beim Kon-
takt mit der Haut flissig anfuhlt; unabhangig davon, ob
die Reinigungslésung bzw. Reinigungsflissigkeit eine
Flussigkeit im engeren Sinn ist oder eine Suspension
oder Emulsion oder z.B. ein Gel etc. Vorzugsweise ist
die jeweilige Reinigungslésung A bzw. B eine vorver-
diinnte oder schwach konzentrierte L6sung in einer Kon-
zentration, wie sie typischerweise durch Verdiinnen ei-
nes Reinigungsmittelkonzentrats mit genligend Wasser
entsteht.

[0048] Sofern der Bodenreinigungsroboter 200 aus Fi-
gur 2A allein, d.h. ohne Basisstation betrieben wird, kann
er nacheinander zumindest zwei Bodenflachen aus ver-
schiedenen Bodenmaterialien 150a, 150b ohne Unter-
brechung, die aufgrund des Fillstands der Reinigungs-
I6sungen A, B bedingt sind, reinigen, und zwar solange,
bis entweder die erste A oder die zweite Reinigungs|o-
sungen B aufgebraucht ist. Erst danach wird entweder
die aufgebrauchte oder jede Reinigungslésung im Ro-
boter 200 nachgeflillt; sei es automatisch durch eine Ba-
sisstation 300 bzw. an ihr oder durch die Bedienperson.
[0049] Sofern der Bodenreinigungsroboter 200 aus Fi-
gur 2A gemeinsam mit einer Basisstation 300 betrieben
wird, kann das Nachfiillen des oder der Reinigungsflis-
sigkeiten zumindest ohne einen menschlichen, manuel-
len Eingriff erfolgen. Zudem kann die zwischen Boden-
reinigungsroboter 200 und Basisstation 300 erfolgende
Kommunikation frei von menschlichen Bedienfehlern er-
folgen - jedenfalls solange nicht der Basisstation selbst
eines der bevorrateten Reinigungsmittel A, B ausgeht.
Zur Wahl des richtigen, jeweils benétigten Reinigungs-
mittels kann der Roboter 200 z.B. mittels seines Senders
270 von der Basisstation 300 das Signal S anfordern.
Dieses Signal S kann beispielsweise festlegen, welche
Reinigungslésung A oder B zu libernehmen ist; in wel-
chen von mehreren Behaltern 205a oder 205b des Bo-
denreinigungsroboters 200 eine Reinigungslosung A
bzw. B zu ibernehmen ist; aus welchem Behalter 305a,
305b (Figur 3) einer Basisstation 300 eine Reinigungs-
I6sung A, B zu Gbernehmen ist; welches Bodenmaterial
150a, 150b zu reinigen ist und/oder die Bodenflache 150
welches Raums, welcher Wohnung, welches Stock-
werks und/oder welches Gebaudes zu reinigen ist.
[0050] Das Signal S kann auch eine tabellarische Zu-
ordnung zwischen verschiedenen Reinigungsmitteln
bzw. Reinigungslésungen A, B, ... und jeweiligen Boden-
materialien 150a, 150D, ... oder zu Rdumen, Wohnun-
gen, Stockwerken und/oder Gebauden und/oder zu be-
stimmten Behéltern 205a oder 205b des Bodenreini-
gungsroboters 200 und/oder Behaltern 305a, 305b einer
Basisstation 300 umfassen. Dies gilt fir alle Ausfiih-
rungsformen dieser Anmeldung, bei denen ein Signal S
empfangen, ausgesandt, angefordert, erzeugt und/oder
in sonstiger Weise verwendet wird.
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[0051] Je nachdem, wo und insbesondere in welchem
Raum sich der Roboter 200 aufhalt, besteht die dortige
Bodenflache beispielsweise aus einem ersten 150a oder
zweiten Bodenmaterial 150b; ggfs. auch aus einem drit-
ten oder vierten etc. Bodenmaterial, und zwar aus jeweils
nur einem dieser unterschiedlichen Materialien, genauer
gesagt Material- oder Bodentypen wie beispielsweise
Teppich, Fliese, Stein oder Holz. Die in dieser Anmel-
dung angesprochene Reinigung ist oder umfasst insbe-
sondere eine Nassreinigung; vorzugsweise eine solche,
die nicht lediglich mit Wasser oder einem bloRen L6-
sungsmittel, sondern mit einer Reinigungslésung durch-
gefluhrt wird, die zusatzlich zu Wasser oder einem sons-
tigen Losungsmittel noch mindestens ein chemisches
und/oder biologisches Reinigungsmittel, d.h. einen che-
mischen und/oder biologischen Reinigungswirkstoff ent-
halt. Die verwendete Reinigungsldsung ist oder umfasst
beispielsweise einen Teppichreiniger, einen Holzreiniger
oder einen sonstigen Bodenreinigungswirkstoff. Somitist
beispielsweise ein Teppichreiniger einem Teppichboden
als Bodenmaterialund ein Holzreiniger einem Holzboden
zugeordnet. Welche Art von Bodenmaterial bzw. Boden-
belag vorliegt, wird vorzugsweise von dem Roboter 200
oder von dem Reinigungssystem 100 bestimmt; ggfs. un-
ter Verwendung und/oder Erzeugung eines geeigneten
Signals S.

[0052] Alle oben mit Bezug zu Figur 2A enthaltenen
Merkmale und Erlduterungen sind auch auf samtliche
Ubrigen Ausflihrungsbeispiele der Figuren, Anspriiche
und Beschreibungsteile Gbertragbar und mit ihnen kom-
binierbar; auf Wiederholungen wird insoweit verzichtet.
[0053] Figur 2B zeigt eine zweite exemplarische Aus-
fuhrungsform eines Bodenreinigungsroboters 200, der
ebenfalls zum alleinigen Betrieb ohne Basisstation oder
alternativzum Betreiben gemeinsam mit der Basisstation
300 - beispielsweise gemal Figur 3 oder einem sonsti-
gen Ausfiihrungsbeispiel der Basisstation aus dieser An-
meldung - ausgebildet sein kann.

[0054] Im Gegensatz zu Figur 2A besitzt der Roboter
200 aus Figur 2B nur einen einzigen Behalter 205 fir
frische Reinigungsldsung. Jedoch ist der Roboter 200
dazu eingerichtet, diesen Behélter abwechselnd, d.h.
zeitlich nacheinander wahlweise mit der ersten A oder
der zweiten Reinigungslésung B zu befiillen. Er ist ferner
eingerichtet, bei einem Wechsel des zu reinigenden Bo-
denmaterials in diesem Behalter noch befindliche Reini-
gungsldsung an die Basisstation 300 abzugeben und ei-
ne bendtigte andere Reinigungslésung in diesen Behal-
ter zu Ubernehmen. Hierzu kann der Roboter 200 den
Empfanger 260 und/oder Sender 270 aufweisen, um bei-
spielsweise mit der Basisstation analog zur Figurenbe-
schreibung von Figur 2A und/oder Figur 3 zu kommuni-
zieren. Mit dem Sender 270 lasst sich z.B. mitteilen, aus
welchem Behalter 305a, 305b der Basisstation 300 Rei-
nigungslésung A bzw. B bendtigt wird, die durch eine
bzw. durch dieselbe Offnung 280 in den einzigen Vor-
ratsbehalter 205 der Roboters einzuflllen ist. Mit dem
Sender 270 lasst sich ferner mitteilen, in welchem Be-
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héalter 305a, 305b, 308, 309 der Basisstation 300 die noch
im Behalter 205 befindliche Reinigungslésung A oder B
zurickgepumpt werden soll. Fir weitere Merkmale und
Einzelheiten in Figur 2B wird auf die Figurenbeschrei-
bungen zu Figur 2A und/oder zu Figur 3 verwiesen.
[0055] Figur 3 zeigt eine exemplarische Ausfihrungs-
form einer Basisstation 300 zur Versorgung eines Bo-
denreinigungsroboters, dargestellt in einer Querschnitt-
sansicht von der Vorderseite der Basisstation her (aus
der Richtung y). Die Basisstation 300 aus Figur 3 eignet
sich zur Versorgung eines Bodenreinigungsroboters 200
gemal Figur 2A oder Figur 2B oder gemaR einer sons-
tigen beschriebenen oder beanspruchten Ausflihrungs-
form des Roboters 200. Zudem ist die Basisstation 300
selbst gegenuber Figur 3 abwandelbar.

[0056] Gemal Figur 3 ist die Basisstation 300 einge-
richtet, um den Roboter 200 zu versorgen; insbesondere
mit Reinigungsldsung; bevorzugt aber auch mit Strom,
wenn bzw. bevor der Akku des Roboters (nicht darge-
stellt) entleert ist und wiederaufgeladen werden muss.
GemaR Figur 3umfasstdie Basisstation 300 einen ersten
Behalter 305a fir eine erste Reinigungsldsung A, einen
zweiten Behalter 305b fir eine zweite Reinigungsldsung
B und eine Abgabeeinrichtung 306 zur Abgabe entweder
der ersten Reinigungsldsung A oder der zweiten Reini-
gungslosung B an den Bodenreinigungsroboter 200. So-
mit ist die Basisstation 300 dazu eingerichtet, in Abhan-
gigkeit eines Bodenmaterials 150a; 150b der zu reini-
genden Bodenflache 150 wahlweise entweder eine erste
Reinigungslésung A abzugeben, wenn ein ihr zugeord-
netes erste Bodenmaterial 150a gereinigt werden muss,
oder eine zweite Reinigungslésung B abzugeben, wenn
ein ihr zugeordnetes zweites Bodenmaterial 150b gerei-
nigt werden muss. Die Abgabe erfolgt an den Roboter
200, der mit der Basisstation 300 verbunden ist, daran
angedockt ist und/oder unter oder wie in Figur 3 darge-
stellt oder in ihr positioniertist, um Reinigungslésung auf-
zunehmen, d.h. zu empfangen.

[0057] Die Basisstation besitzt bevorzugt zumindest
einen Behalter 307 fir Frischwasser fw, und die Abga-
beeinrichtung 306 kann dazu eingerichtet sein, die erste
und/oder zweite Reinigungslésung A; B bei bzw. vor der
Abgabe an den Roboter 200 in einem vorbestimmten Mi-
schungsverhaltnis mit Wasser fw zu vermischen, d.h. zu
verdinnen. So lassen sich aus konzentrierten bzw. hoch-
konzentrierten Reinigungslésungen A, B niedrig bzw.
schwacher konzentrierte Reinigungslésungen A, B durch
die Basisstation herstellen. In dieser Anmeldung werden
die Bezugszeichen A und B daflir verwendet, die jewei-
ligen flissigen Reinigungsmittel bzw. Reinigungslésun-
gen nach ihrem chemischen oder biologischen Reini-
gungswirkstoff bzw. der Wirkstoffzusammensetzung zu
unterscheiden. Dabei wird das jeweilige Bezugszeichen
A bzw. B einheitlich auch in Figur 2A, Figur 2B und Figur
3 verwendet, ohne dass mit diesen Bezugszeichen eine
bestimmte Konzentration bzw. ein vorbestimmter Ver-
dinnungsgrad festgelegt werden soll. Auch und insbe-
sondere die Basisstation 300 kann anstelle von nur zwei
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Reinigungslésungen A und B auch mehr, insbesondere
drei, vier oder fiinf verschiedene Reinigungslésungen
enthalten, um den Roboter zur unterbrechungslosen Rei-
nigung von drei, vier oder flinf Bodenflachen aus jeweils
verschiedenen Bodenmaterialien 150a, 105b, ... zu be-
fahigen. Der Behalter fiir Wasser bzw. fiir das Lésungs-
mittel ist hier noch nicht eingerechnet. Zusatzlich zu die-
sen Behaltern kann in oder an der Basisstation 300 noch
ein Behalter 308 zur Aufnahme von Schmutzwasser ww
aus dem Reinigungsroboter 200 und/oder ein Behalter
309 zur Aufnahme von Schmutzpartikeln dp aus dem
Reinigungsroboter 200 vorgesehen sein.

[0058] Zum Abgeben von Reinigungslésung an den
Roboter 200 besitzt die Basisstation 300 eine Abgabe-
einrichtung 306, die zumindest ein Ventil und/oder zu-
mindest eine Pumpe (nicht dargestellt) umfassen kann.
Die Basisstation 300 gemaR Figur 3 besitzt zumindest
einen ersten Behalter 305a sowie einen zweiten Behalter
305b, d.h. zwei separate oder jedenfalls separat befiill-
bare und/oder entleerbare Behalter 305a, 305b, von de-
nen jeder mit einer anderen, bevorzugt hochkonzentrier-
ten Reinigungslésung A, B beflillt oder noch befiilibar ist.
Dadurch kann die Basisstation 300 nacheinander meh-
rere verschiedene Reinigungsldosungen A, B an oder in
den Roboter 200 abgeben. Die Basisstation 300 geman
Figur 3 ist somit eingerichtet, eine Vielzahl von bevorzugt
zwei oder mehr Reinigungslésungen zu bevorraten und
den Roboter 200 bei Bedarf damit zu versorgen.

[0059] Vorzugsweise besitzt die Basisstation 300 eine
Pumpe 380 zum Abpumpen, insbesondere Zurtickpum-
pen von Reinigungslésung aus dem Roboter 200 in die
Basisstation 300. Ein Zurlickpumpen von Reinigungsl|6-
sung kann insbesondere dann erfolgen, wenn eine erste
Reinigungslésung A im Roboter 200 noch nicht ver-
braucht ist, aber der Roboter 200 dennoch eine andere,
zweite Reinigungslésung B bendtigt, da die Reinigung
der Bodenflache aus einem ersten Bodenmaterial 150a
mit der Reinigungsldsung A bereits abgeschlossen ist,
jedoch nun eine andere Bodenflache aus einem anderen,
zweiten Bodenmaterial 150b gereinigt werden muss, wo-
fur nun die zweite Reinigungslésung B - insbesondere
mit einem anderen Wirkstoff B - benétigt wird. Die erste
Reinigungslésung A kann wahlweise in den Behalter
306a fur hochkonzentrierte Reinigungslésung A, in den
Behalter 307 fur Frischwasser fw und/oder in einen Be-
halter 308 fir Schmutzwasser ww gepumpt werden oder
in einen Behalter 309 fir feste, unlosliche und/oder fir
mehr oder fir feste Partikel wie etwa Staub.

[0060] Die Behalter 305a, 305b und/oder 307 bis 309
sind in der Versorgungsstation 300 bzw. in ihrem Stati-
onsgehause 350 bevorzugt in einer gréBeren Hohe un-
tergebracht als derjenigen bodennahen Hohe, in der der
Bodenreinigungsroboter 200 einnimmt, wenn er die Ba-
sisstation 300 angesteuert hat, um von ihr die benétigte
Reinigungsflissigkeit aufzunehmen und/oder uber-
schissige Reinigungsflissigkeit an sie abzugeben. Fir
diesen Flussigkeitsaustausch besitzt die Basisstation
300 beispielsweise einen Andockraum 330, etwa eine
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Garage oder sonstige seitliche Offnung oder Ausspa-
rung, in die sich der Roboter 200 bevorzugt selbst ma-
ndvrieren kann.

[0061] Bevorzugt umfasst die Basisstation 300 eine
Steuereinheit 310, mit der gesteuert wird, aus welchem
der mehreren Behalter 305a, 305b jeweils Reinigungs-
mittel A, B Uiber die Abgabeeinrichtung 306 an den Ro-
boter abgegeben wird. Von der Steuereinheit 310 filhren
beispielsweise Steuerleitungen 340 zu jedem der Behal-
ter 305a, 305b bzw. den ihnen nachgeordneten Ventilen
der Abgabeeinrichtung 306, um das richtige, dem Bo-
denmaterial zugeordnete Reinigungslésung A oder B ab-
zugeben.

[0062] Optional kann die Basisstation 300 dazu einge-
richtet sein, ein Signal S auszusenden und/oder zu emp-
fangen, aus dem die zu verwendende Reinigungslésung
A oder B unmittelbar oder mittelbar erkennbar oder er-
mittelbar ist. Hierzu kann die Basisstation 300 einen
Empfanger 360 aufweisen, der Uber eine Signalleitung
335 oder drahtlos mit der Steuereinheit 310, einer Aus-
wahleinheit 320 und/oder der Abgabeeinrichtung 306
verbunden sein kann. Das Signal S kann die Basisstation
300 von einer App des Benutzers bzw. Bedieners emp-
fangen; etwa uber ein Mobilfunknetz. Bevorzugt jedoch
kann die Basisstation 300 das Signal S von dem Roboter
200 empfangen. Zur Kommunikation mit dem Roboter
200 und/oder mit dem Benutzer bzw. Bediener oder sei-
nem Smartphone oder mit einer sonstigen Einrichtung,
Anlage und/oder Person kann die Basisstation 300 opti-
onal einen Sender 370 umfassen. Hiermit lasst sich ein
Anforderungssignal von dem Roboter 200 empfangen,
mit dem dieser das Signal S anfordert.

[0063] Ebenso sind alternative Ausfihrungsformen
denkbar, bei denen die Rolle der die Basisstation 300
und des Roboters 200 hinsichtlich des Aussendens und
Empfangens des Signals S und ggfs. eines Anforde-
rungssignals vertauscht oder anders gestaltet ist. So
kann ein Signal S, das festlegt, welche Reinigungslosung
A oder B zu Uibernehmen ist, in welchen von mehreren
Behaltern 205a oder 205b des Bodenreinigungsroboters
200 eine Reinigungslésung A bzw. B zu ibernehmen ist;
aus welchem Behalter 305a, 305b einer Basisstation 300
eine Reinigungsldsung A, B zu Ubernehmen ist; welches
Bodenmaterial 150a, 150b zu reinigen ist; und/oder die
Bodenflache 150 welches Raums, welcher Wohnung,
welches Stockwerks und/oder welches Gebaudes zu rei-
nigen ist, wahlweise durch die Basisstation 300 an den
Roboter 200 gesendet werden, durch den Roboter 200
an die Basisstation 300 gesendet werden oder durch die
Basisstation 300 und/oder an den Roboter 200 von einer
externen Stelle empfangen werden oder durch die Ba-
sisstation 300 und/oder den Roboter 200 an die Stelle
gesendet werden. Das Signal S kann auch die schon
erwahnte tabellarische Zuordnung zwischen verschiede-
nen Reinigungsmitteln bzw. Reinigungslésungen A, B,
... und jeweiligen Bodenmaterialien 150a, 150b, ... oder
zu Raumen, Wohnungen, Stockwerken und/oder Ge-
bauden und/oder zu bestimmten Behaltern 205a oder
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205b des Bodenreinigungsroboters 200 und/oder Behal-
tern 305a, 305b einer Basisstation umfassen.

[0064] Die Basisstation 300 kann eine Steuereinheit
310und/oder eine eigene Auswahleinheit 320 umfassen,
die die jeweils zu verwendende Reinigungsldsung A oder
B auswahlt. Hierzu kann sie das Signal S auswerten. Die
Basisstation 300 kann aber auch durch den Roboter 200
gesteuert sein, um die bendtigte Reinigungslésung A
oder B auszuwéhlen und abzugeben. Im Ubrigen kann
auch die Basisstation 300 das Bodenmaterial 150a, 150b
und/oder die zugeordnete Reinigungsldsung A, B be-
stimmten; z.B. aus dem Signal S ermitteln. Das Signal S
kann drahtlos oder Uber eine Signalleitung 335 mit der
Steuereinheit 310 und/oder der Auswahleinheit 320
Ubermittelt werden, und von dort aus konnen Steuerlei-
tungen 340 die Ventile der Abgabeeinrichtung 306 der
Basisstation 300 betatigen. In Abhangigkeit vom jeweils
als nachstes zu reinigenden Bodenmaterial kann so ent-
weder die Reinigungslésung A oder B (oder ggfs. C oder
D) an den Roboter 200 abgegeben werden. Falls der
Roboter 200 nur eine einzige Kammer fur frische Reini-
gungslésung aufweist, pumpt die Basisstation 300 be-
vorzugt die zuvor darin noch enthaltene Reinigungsl6-
sung ab; beispielsweise in einen ihrer eigenen Behalter
305a, 305b, 308 oder 309 oder in einen Ausguss oder
Abfluss.

[0065] Zur Lésung der der Anmeldung zugrundelie-
genden Aufgabe bilden der Bodenreinigungsroboter 200
und die Basisstation 300 gemeinsam ein Bodenreini-
gungssystem 100. Die jeweiligen Komponenten 200, 300
kénnen aber auch anders als in Figur 2A, 2B und/oder
Figur 3 ausgebildet sein.

[0066] Der Bodenreinigungsroboter 200 - sei es allein
oder innerhalb des Systems 100 - kann zur Bestimmung
des Bodenmaterials 150a, 150b entweder den bzw. die
Sensoren 230 aufweisen oder alternativden Empfanger
260 zum Empfangen dieser Information und/oder des
Signals S von der Basisstation 300 oder sonst woher
aufweisen. Auch der Sender 270 zum Aussenden einer
Anforderung der Information bzw. des Signals S ist op-
tional. Optional sind ferner auch die Auswahleinheit 220;
insbesondere, wenn die zu verwendende Reinigungs-
flissigkeit nicht vom Roboter 200 selbst ausgewahlt wird.
Auch die Steuereinheit 210 kann statt im Roboter 200 in
der Basisstation 300 oder anderswo integriert oder in-
stalliert sein. Zur Aufnahme der jeweiligen Reinigungs-
I6sung A, B kann der Roboter 200 einen oder auch meh-
rere Einlasse 280 aufweisen; vorzugsweise auf seiner
Oberseite. Im Falle eines gemeinsamen Einlasses 280
kann sich dieser Y-formig zu den mehreren Behaltern
205a, 205b verzweigen und mit Ventilen der Zugang zu
dem richtigen Behélter 205a, 205b freigeschaltet wer-
den.

[0067] Das vorgeschlagene Verfahren zur Bodenrei-
nigung ist wahlweise allein mit dem Bodenreinigungsro-
boter 200 durchfiihrbar gemaR einer der offenbarten
Ausfiihrungsformen oder durch ein Bodenreinigungs-
system 100, das einen Bodenreinigungsroboter 200 und
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eine Basisstation 300 gemaR einer der jeweils offenbar-
ten Ausfiuihrungsformen umfasst. Der Bodenreinigungs-
roboter 200 reinigt dabei eine Bodenflache 150 aus ei-
nem Bodenmaterial 150a; 150b; ansonsten ist variabel,
welcher Verfahrensschritt jeweils durch den Roboter 200
oder durch die Basisstation 300 durchgefiihrt wird. Ge-
mafl dembeanspruchten Verfahrenistvorgesehen, dass
der Bodenreinigungsroboter 200 die Bodenflache 150 in
Abhangigkeit des Bodenmaterials 150a; 150b mit einer
ersten Reinigungsldsung A oder mit einer zweiten Rei-
nigungslésung B reinigt.

[0068] Typischerweise kommt das Verfahren zur An-
wendung, indem zunachst eine erster Boden aus einem
ersten Bodenmaterial 150a durch den Roboter 200 ge-
reinigt wird, wobei eine erste Reinigungslésung A ver-
wendet und somit verbraucht wird. Sobald der Roboter
200, die Basisstation 300 oder eine sonstige Einheit fest-
stellt, dass der erste Boden vollstéandig, d.h. Uber seine
gesamte Flache bzw. tiber die gesamte fiir den Roboter
zugangliche Flache gereinigt ist, und/oder dass die Rei-
nigung eines zweiten Bodens aus einem anderen, zwei-
ten Bodenmaterial 150b ansteht, wird vorzugsweise eine
Information bzw. ein Signal S der weiter oben beschrie-
benen Art verwendet - beispielsweise versandt, empfan-
gen, verwertet und/oder erzeugt. Vorzugsweise unter
Verwendung dieses Signals S (etwa in einem Verfah-
rensschritt S410) wird dann beispielsweise ausgewahlt,
welche Art von Bodenmaterial 150b zu reinigen ist
und/oder in welchem Raum, Stockwerk, Gebaude etc.
der Boden zu reinigen ist, welche Art von Reinigungslé-
sung A zu verwenden ist und/oder aus welchem Behalter
der Basisstation 300 und/oder in welchen Behalter des
Roboters 200 Reinigungslésung zu ubergeben bzw.
Ubernehmen ist. Vorzugsweise fahrt der Roboter 200
hierzu an bzw. in die Basisstation 300.

[0069] Optional kann auch vorgesehen sein, dass zu-
satzlich eine Information bzw. ein Signal S dariber ver-
wendet wird, welche Reinigungslésung und/oder aus
welchem Behalter des Roboters 200 Reinigungslésung
abzulassen oder aus dem Roboter 200 durch die Basis-
station zu entnehmen ist. Nachdem dies ggfs. erfolgt ist
und die fortan kiinftig bendétigte andere bzw. zweite Rei-
nigungslésung an den Roboter 200 Ubergeben ist, fahrt
er von der Basisstation 300 zu dem zweiten Boden 150b,
wo er das andere, zweite Bodenmaterial 150b unter Ver-
wendung der zweiten Reinigungslésung B reinigt. Vor
dem Verlassen der Basisstation 300 kénnen im Roboter
200 optional auch weitere Reinigungslésungen aufgefillt
werden, um etwaige kiinftige Unterbrechungen infolge
von Fahrten des Roboters 200 zur Basisstation 300 zu
vermeiden, zeitlich zu verschieben und/oder zu verkir-
zen. Sofern der Roboter 200 bei dem Erreichen eines
anderen, zweiten (bzw. dritten oder vierten etc. oder wie-
derum ersten)n Bodenmaterials noch einen Vorrat der
dafiir benétigten Reinigungsldsung mit sich fihrt, entfallt
die Unterbrechung durch die Fahrt zur Basisstation 300
dann vollstandig.

[0070] Somitist von der Anmeldung auch ein Verfah-
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ren umfasst, bei dem der Roboter 200 zunéachst einen
ersten Boden aus einem ersten Bodenmaterial 150a rei-
nigtund dabei eine erste Reinigungslésung A verwendet;
danach festgestellt wird, dass eine andere Reinigungs-
I6sung B bendtigt bzw. eines der anderen durch die In-
formation bzw. das Signal S angegebenen Ereignisse
vorliegt; und danach der Roboter 200 einen zweiten Bo-
den aus einem zweiten Bodenmaterial 150b reinigt und
dabei eine zweite Reinigungslosung B verwendet. Bei
diesem Verfahren kann, da der Roboter 200 die anschlie-
Rende bendtigte Reinigungslésung bereits mit sich fihrt,
eine Fahrt zur Basisstation, eine Abgabe, ein Austausch
und/oder eine Ubernahme von Reinigungslésung an der
Basisstation sowie die Fahrt zurlick zum ersten oder
zweiten Boden entfallen.

[0071] Eine exemplarische Ausfihrungsform dieses
Verfahren ist in Figur 4 als Flussdiagramm dargestellt.
Diese Ausflihrungsform des Verfahrens umfasst bevor-
zugt folgende Verfahrensschritte:

S410 = Bestimmen des Bodenmaterials 150a; 150b
der mittels des Bodenreinigungsroboters 200 zu rei-
nigenden Bodenflache 150;

S420 = Steuern des Bodenreinigungsroboters 200
in die Basisstation 300;

S440 = Ubernehmen einer ersten A oder zweiten
Reinigungslésung B in Abhangigkeit des bestimm-
ten Bodenmaterials 150a; 150b; und

S450 = Reinigen der Bodenflache 150 unter Ver-
wendung der Gbernommenen Reinigungslésung A;
B.

[0072] Optional kann noch ein weiterer Verfahrens-
schritt durchgefiihrt werden, namlich S430 = Uberneh-
men, insbesondere Zurlickpumpen, restlicher anderer
Reinigungslésung B; A aus dem Bodenreinigungsrobo-
ter 200 in die Basisstation 300.

[0073] Ferner kann vor dem Schritt S410 bereits eine
Reinigung der Bodenflache 150 unter Verwendung der
vorherigen, Reinigungsldsung A; B stattfinden oder statt-
gefunden haben. Das bereits erlauterte Signal S kann
bei jeden beliebigen dieser Verfahrensschritte S410 bis
S450 verwendet, beispielsweise gesendet, empfangen,
erzeugt und/oder auf sonstige Weise ausgenutzt wer-
den.

[0074] Hinsichtlich der tibrigen Merkmale wird auf die
Ausfiihrungsbeispiele der vorherigen Figuren sowie die
nachfolgenden Patentanspriiche verwiesen.
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150a erstes Bodenmaterial

150b  zweites Bodenmaterial

200; 200"  Bodenreinigungsroboter
202 Antriebsrad

203 Laufrad

204 Reinigungswerkzeug
205 Behalter

205a erster Behalter

205b zweiter Behalter

206 Abgabeeinrichtung

210 Steuereinheit

220 Auswabhleinheit

230 Sensor

235 Signalleitung

240 Steuerleitung

250 Robotergehause

260 Empfanger

270 Sender

280 Einlass

300 Basisstation

305 Behalter

305a  erster Behélter

305b  zweiter Behalter

306 Abgabeeinrichtung

307 Behalter fiir Frischwasser
308 Behalter fiir Schmutzwasser
309 Behalter fiir Schmutzpartikel
310 Steuereinheit

320 Auswabhleinheit

330 Andockraum

335 Signalleitung

340 Steuerleitung

350 Stationsgehause

360 Empfanger

370 Sender

380 Pumpe

A erstes Reinigungslésung
B zweites Reinigungslésung
dp Staubpartikel

fw Frischwasser

S Signal

S410-450 Verfahrensschritt

ww Schmutzwasser
Patentanspriiche

1. Bodenreinigungsroboter (200), der dazu eingerich-

tet ist, eine Bodenflache (150) unter Verwendung
einer Reinigungslésung zu bearbeiten;

wobei der Bodenreinigungsroboter (200) zumindest
einen Behalter (205; 205a; 205b) zur Aufnahme der
Reinigungslésung (A; B) umfasst und dazu einge-
richtet ist, in Abhangigkeit eines Bodenmaterials
(150a; 150b) einer zu reinigenden Bodenflache



21 EP 4 302 669 A1 22

(150)

- eine erste Reinigungslosung (A) oder
- eine zweite Reinigungslésung (B)

von einer Basisstation (300) in den zumindest einen
Behalter (205; 205a; 205b) zu Gbernehmen.

Bodenreinigungsroboter (200) nach Anspruch 1,
wobei der Bodenreinigungsroboter (200) dazu ein-
gerichtet ist, ein Bodenmaterial (150a; 150b) einer
zu reinigenden Bodenflache (150) zu bestimmen
und in Abhangigkeit des bestimmten Bodenmateri-
als (150a; 150b) eine zugeordnete Reinigungslo-
sung (A; B) in den zumindest einen Behalter (205;
205a; 205b) zu Gibernehmen und/oder zu verwen-
den.

Bodenreinigungsroboter (200) nach Anspruch 1
oder 2,

wobei der Bodenreinigungsroboter (200) eingerich-
tet ist, zur Ubernahme einer Reinigungsldsung von
der Basisstation (300) ein Signal (S) zu senden
und/oder zu erzeugen, das festlegt,

- welche Reinigungslésung (A; B) zu Uberneh-
men ist,

- in welchen von mehreren Behaltern (205a;
205b) des Bodenreinigungsroboters (200) eine
Reinigungslésung (A; B) zu Gbernehmen ist,

- aus welchem Behalter (305a; 305b) einer Ba-
sisstation (300) eine Reinigungslésung (A; B)
zu Ubernehmen ist,

- welches Bodenmaterial (150a; 150b) zu reini-
gen ist

und/oder

- die Bodenflache (150) welches Raums, wel-
cher Wohnung, welches Stockwerks und/oder
welches Gebaudes zu reinigen ist.

4. Bodenreinigungsroboter (200) nach einem der vor-

angehenden Anspriiche,
wobei der Bodenreinigungsroboter (200)

- einen ersten Behalter (205a) zur Aufnahme der
ersten Reinigungslésung (A) und

- einen zweiten Behalter (205b) zur Aufnahme
der zweiten Reinigungslésung (B) umfasst und
dazu eingerichtet ist, beim Reinigen den dem
Bodenmaterial (150a; 150b) zugeordneten Be-
halter (205a; 205b) zu verwenden.

Bodenreinigungsroboter (200) nach einem der vor-
angehenden Anspriiche,

wobei der Bodenreinigungsroboter (200) eingerich-
tet ist,

- ein- und denselben Behalter (205) wahlweise
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mit der ersten (A) oder der zweiten Reinigungs-
16sung (B) zu befiillen und

- bei einem Wechsel des zu reinigenden Boden-
materials (150a; 150b) in diesem Behalter (205)
noch befindliche Reinigungslésung (A; B) an ei-
ne Basisstation (300) abzugeben und eine be-
nétigte andere Reinigungslésung (B; A) in die-
sen Behalter (205) zu ibernehmen.

Basisstation (300) zur Versorgung eines Bodenrei-
nigungsroboters (200),
wobei die Basisstation (300) folgendes umfasst:

- einen ersten Behalter (305a) fur eine erste Rei-
nigungslésung (A);

- einen zweiten Behalter (305b) fiir eine zweite
Reinigungslésung (B); und

- eine Abgabeeinrichtung (306) zur Abgabe ent-
weder der ersten Reinigungslésung (A) oder der
zweiten Reinigungslésung (B) an den Bodenrei-
nigungsroboter (200).

Basisstation (300) nach Anspruch 6,

wobei die Basisstation (300) dazu eingerichtet ist, in
Abhangigkeit eines Bodenmaterials (150a; 150b) ei-
ner zu reinigenden Bodenflache (150)

- zur Reinigung eines ersten Bodenmaterials
(150a) die erste Reinigungslésung (A) und
- zur Reinigung eines zweiten Bodenmaterials
(150b) die zweite Reinigungslésung (B) an den
Bodenreinigungsroboter (200) abzugeben.

Basisstation (300) nach Anspruch 6 oder 7,
ferner umfassend einen Empfanger (360) zum Emp-
fangen eines Signals (S), das festlegt,

- welche Reinigungslésung (A; B) abzugeben
ist,

- aus welchem Behalter (305a; 305b) der Basis-
station (300) eine Reinigungslésung (A; B) ab-
zugeben ist,

-inwelchen Behalter (205a; 205b) eines Boden-
reinigungsroboters (200) eine Reinigungsl6-
sung (A; B) abzugeben ist,

- welches Bodenmaterial (150a; 150b) zu reini-
gen ist und/oder

- die Bodenflache (150) welches Raums, wel-
cher Wohnung, welches Stockwerks und/oder
welches Gebaudes zu reinigen ist,

wobei die Basisstation (300) in Abhangigkeit dieses
Signals (S) die erste (A) oder zweite Reinigungslo-
sung (B) auswahlt und/oder abgibt.

Basisstation (300) nach einem der Anspriiche 6 bis
8, ferner umfassend eine Pumpe (380) zum Pumpen
von unverbrauchter Reinigungslésung (A; B) aus ei-
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nem Bodenreinigungsroboter (200), wobei die Pum-
pe (380) eingerichtet oder steuerbar ist, um unver-
brauchte erste Reinigungslésung (A) zurick in den
ersten Behalter (305a) und/oder unverbrauchte
zweite Reinigungslésung (B) zurlick in den zweiten
Behalter (305b) zu pumpen, bevor die Basisstation
(300) eine andere Reinigungslésung (B; A) abgibt.

Basisstation (300) nach einem der Anspriiche 6 bis
9,

ferner umfassend einen Behalter (307) fir Wasser
(fw); wobei die Abgabeeinrichtung (306) dazu ein-
gerichtet ist, die erste und/oder zweite Reinigungs-
I6sung (A; B) bei der Abgabe in einem Mischungs-
verhaltnis mit Wasser (fw) zu verdiinnen.

Basisstation (300) nach einem der Anspriiche 6 bis
10,
ferner umfassend

- einen Behalter (308) zur Aufnahme von
Schmutzwasser (ww) aus dem Reinigungsrobo-
ter (200) und/oder

- einen Behalter (309) zur Aufnahme von
Schmutzpartikeln (dp) aus dem Reinigungsro-
boter (200).

Bodenreinigungssystem, umfassend einen Boden-
reinigungsroboter (200) und eine Basisstation (300)
zur Versorgung des Bodenreinigungsroboters (200),
wobei

- der Bodenreinigungsroboter (200) nach einem
der Anspriiche 1 bis 5 ausgebildet ist und/oder
- die Basisstation (300) nach einem der Anspri-
che 6 bis 11 ausgebildet ist.

Verfahren zum Reinigen eines Bodens (150) durch
einen Bodenreinigungsroboter (200) oder durch ein
Bodenreinigungssystem (100), das einen Bodenrei-
nigungsroboter (200) und eine Basisstation (300)
umfasst,

wobei der Bodenreinigungsroboter (200) eine
Bodenflache (150) aus einem Bodenmaterial
(150a; 150Db) reinigt,

wobei derBodenreinigungsroboter (200) die Bo-
denflache (150) in Abhangigkeit des Bodenma-
terials (150a; 150b) mit einer ersten Reinigungs-
I6sung (A) oder mit einer zweiten Reinigungslo-
sung (B) reinigt.

Verfahren nach Anspruch 13,
wobei das Verfahren folgende Schritte umfasst:

- Bestimmen (S410) des Bodenmaterials (150a;
150b) der mittels des Bodenreinigungsroboters
(200) zu reinigenden Bodenflache (150);
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- Steuern (S420) des Bodenreinigungsroboters
(200) in die Basisstation (300);

- Ubernehmen (S440) einer ersten (A) oder
zweiten Reinigungslésung (B) in Abhangigkeit
des bestimmten Bodenmaterials (150a; 150b);
und

- Reinigen (S450) der Bodenflache (150) unter
Verwendung der ibernommenen Reinigungs|o-
sung (A; B).

15. Verfahren nach Anspruch 13 oder 14,

wobei die Auswahl der ersten (A) oder zweiten Rei-
nigungslésung (B) automatisiert durch das Boden-
reinigungssystem (100) mit Hilfe eines Signals (S)
erfolgt, das festlegt,

- welche Reinigungslésung (A; B) zu verwenden
ist,

- aus welchem Behalter (305a; 305b) der Basis-
station (300) oder in welchen Behalter (205a;
205b) des Bodenreinigungsroboters (200) eine
Reinigungslésung (A; B) abzugeben und/oder
zu Ubernehmen ist und/oder

- welches Bodenmaterial (150a; 150b) und/oder
eine Bodenflache (150) welches Raums, wel-
cher Wohnung, welches Stockwerks und/oder
welches Gebaudes zu reinigen ist.
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