EP 4 212 077 A1

(19)

Europdisches
Patentamt

European

Patent Office

Office européen
des brevets

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
19.07.2023 Patentblatt 2023/29

(21) Anmeldenummer: 23150911.8

(22) Anmeldetag: 10.01.2023

(51)

(52)

(11) EP 4 212 077 A1

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

Internationale Patentklassifikation (IPC):
A47L 9/00 (2006.07)

Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):
A47L 9/00; A47L 2201/00; A47L 2201/04

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL ATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC ME MK MT NL
NO PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA
Benannte Validierungsstaaten:
KH MA MD TN
(30) Prioritat: 13.01.2022 DE 102022200330
(71) Anmelder: BSH Hausgerate GmbH
81739 Miinchen (DE)

(72)

Erfinder:

Hassfurter, Stefan

96126 Maroldsweisach (DE)
Schnitzer, Frank

97616 Bad Neustadt (DE)
Geis, Julius

97705 Burkardroth (DE)
Schreiner, Dominik
36148 Kalbach (DE)
Back, Sebastian

97618 Niederlauer (DE)
Lange, Matthias

98693 limenau (DE)

(54)

VERFAHREN ZUM STEUERN EINES SICH AUTONOM FORTBEWEGENDEN

BO-DENREINIGUNGSGERATS, COMPUTERPROGRAMMPRODUKT SOWIE
BODEN-REINIGUNGSGERAT ZUR DURCHFUHRUNG DES VERFAHRENS

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren (1) zum
Steuern eines Bodenreinigungsgerats (2), bei dem ein
sich Uber eine Bodenflache (3) fortbewegendes Boden-
reinigungsgerat (2) mit relativ zur Bodenflache (3) ver-
stellbarem Bodenreinigungselement (4) bereitgestellt

wird, wobei das Bodenreinigungselement (4) in eine Rei-

nigungsstellung (5) verstellt wird, wobei das Bodenreini-
gungselement (4), wenn das Bodenreinigungsgerat (2)
einen ersten Abstand (8) zwischen sich und einem in
Fahrtrichtung (6) vor dem Bodenreinigungsgerat (2) be-

findlichen Hindernis (9) ermittelt, in eine von der Boden-
flache (3) abgehobene Stellung (10) verstellt wird, wobei

das Bodenreinigungselement (4), wenn das Bodenreini-
gungsgerat (2) einen zweiten, beziiglich dem ersten Ab-
stand (8) kleineren Abstand (11) zwischen sich und dem
Hindernis (9) ermittelt, aus der abgehobenen Stellung
(10) indie Reinigungsstellung (5) zurlickverstellt wird wo-
bei sich das Bodenreinigungsgeréat (2) in einer von der
Fahrtrichtung (6) abweichenden, weiteren Fahrtrichtung
(12) fortbewegt.

Die Erfindung betrifft auerdem ein Computerpro-
grammprodukt sowie ein Bodenreinigungsgerat (2) zur
Durchfiihrung des Verfahrens (1).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Steu-
ern eines sich autonom fortbewegenden Bodenreini-
gungsgerats nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1. Die
Erfindung betrifft insbesondere auch ein Computerpro-
grammprodukt sowie ein Bodenreinigungsgerat zur
Durchfiihrung des Verfahrens.

[0002] Verfahren zum Steuern von sich autonom fort-
bewegenden Bodenreinigungsgeraten dieser Art sind
beispielsweise in US 2002/0011813 A1, US
2019/0290089 A1 und DE 102017 126 414 A1 beschrie-
ben. Nachteilig an diesen Verfahren ist, dass insbeson-
dere in schwer zuganglichen Bereichen einer abzureini-
genden Bodenflache, beispielsweise im Bereich von
Wanden oder Wandecken, unerwiinschte Schmutzran-
der stehen bleiben.

[0003] Die Aufgabe der Erfindung liegt daher darin, ein
verbessertes oder zumindest ein anderes Verfahren zum
Steuern von sich autonom fortbewegenden Bodenreini-
gungsgeraten anzugeben. Insb. sollen ein Computerpro-
grammprodukt sowie ein Bodenreinigungsgerat zur
Durchfilhrung des Verfahrens angegeben werden.
[0004] Beider vorliegenden Erfindung wird diese Auf-
gabe insb. durch die Gegenstande der unabhangigen
Anspriiche geldst. Vorteilhafte Ausfihrungsformen sind
Gegenstand der abhangigen Anspriiche und der Be-
schreibung sowie der Figuren.

[0005] Der Grundgedanke der Erfindung liegt darin,
ein Bodenreinigungselement eines Bodenreinigungsge-
rats in einem gewissen Abstand vor einem Hindernis zu-
nachst anzuheben und es erst dann, wenn das Boden-
reinigungsgerat am Hindernis angekommen ist, wieder
abzusenken.

[0006] Konkret ist im Rahmen des Verfahrens zum
Steuern eines sich autonom fortbewegenden Bodenrei-
nigungsgerats, insbesondere eines Wischroboters, wei-
ter insbesondere eines Nass- und/oder Trockenreini-
gungsroboters, vorgesehen, dass ein sich autonom tiber
eine Bodenflache fortbewegendes Bodenreinigungsge-
rat mit einem relativ zur Bodenflache verstellbaren Bo-
denreinigungselement bereitgestellt wird. Das Bodenrei-
nigungsgerat verstellt das Bodenreinigungselement zu-
nachst bzw. initial in eine Reinigungsstellung, in welcher
dasselbe die Bodenflache beriihrend abgestitzt ist und
sich in einer Fahrtrichtung fortbewegt, so dass die Bo-
denflache langs eines Verfahrwegs abgereinigt wird.
Weiterhin ist vorgesehen, dass das Bodenreinigungsge-
rat, wenn es einen ersten Abstand zwischen sich und
einem in Fahrtrichtung vor dem Bodenreinigungsgerat
befindlichen Hindernis, insbesondere eine Wand oder ei-
ne Wandecke, erfasst, das Bodenreinigungselement in
eine von der Bodenflache abgehobene Stellung verstellt
und sich weiterhin in Fahrtrichtung fortbewegt. Wesent-
lich ist, dass das Bodenreinigungsgerat, wenn es an das
besagte Hindernis anstolt und/oder es einen zweiten,
beziglich dem ersten Abstand betragsmaRig kleineren
Abstand zwischen sich und demin Fahrtrichtung vor dem
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Bodenreinigungsgerat befindlichen Hindernis ermittelt,
das Bodenreinigungselement aus der abgehobenen
Stellung in die Reinigungsstellung zurtickverstellt und
sich in einer von der Fahrtrichtung abweichenden weite-
ren Fahrtrichtung fortbewegt.

[0007] Dadurch wird erreicht, dass sich auf der Boden-
flache zwischen dem ersten und dem zweiten Abstand
befindlicher Schmutz nicht vollstandig mit dem Boden-
reinigungselement bis an das Hindernis herangescho-
ben und dort ggf. liegengelassen, sondern von demsel-
ben weggezogen wird. Zudem kann dadurch erreicht
werden, dass aufgesammelter, lose am Bodenreini-
gungselement anhaftender Grobschmutz, der sich am
Bodenreinigungselementim Rahmen einer vorangegan-
genen Abreinigung der Bodenflache insb. an einer Vor-
derkante und/oder an einer Unterseite des Bodenreini-
gungselements angelagert hat, in einer vorgegebenen
Position vor dem Hindernis, in welcher zwischen dem
Bodenreinigungsgerat und dem Hindernis der besagte
erste Abstand eingestellt ist, abgelegt/fallengelassen
wird, da, wenn das Bodenreinigungselement in die von
der Bodenflache abgehobene Stellung verstellt wird,
Grobschmutz erfahrungsgemaf vom Bodenreinigungs-
element abfallt. AnschlieBend kann der abgefallene
Grobschmutz sowie zwischen dem ersten und dem zwei-
ten Abstand befindlicher Schmutz vom Bodenreini-
gungsgerat mit in die abgehobene Stellung verstelltem
Bodenreinigungselement tiberfahren werden, wobei das
Bodenreinigungselement in einer weiteren, naher am
Hindernis liegenden Position, in welcher das Bodenrei-
nigungsgerat an das Hindernis angestof3en ist und/oder
zwischen sich und dem Hindernis der besagte zweite
Abstand eingestellt ist, wieder auf die Bodenflache ab-
gesenkt wird, so dass der besagte Schmutz sowie Grob-
schmutz abgereinigt werden kénnen. Zusammenfas-
send lassen sich also insb. Schmutzréander in nur schwer
zuganglichen Bereichen der Bodenflache effektiv ver-
meiden.

[0008] ZweckmaRigerweise wird das Verstellen des
Bodenreinigungselements in die abgehobene Stellung
und/oder in die Reinigungsstellung ausgefiihrt, wahrend
sich das Bodenreinigungsgerat fortbewegt. Es kann
auch vorgesehen sein, dass das Bodenreinigungsgerat
stoppt, um das Bodenreinigungselement in die abgeho-
bene Stellung und/oder in die Reinigungsstellung zu ver-
stellen.

[0009] ZweckmaRig ist weiterhin, wenn das Bodenrei-
nigungselementinder abgehobenen Stellung vollstandig
von der Bodenflache abgehoben und zu dieser beab-
standet bereitgestellt wird. Dadurch hat das Bodenreini-
gungselement keinen Kontakt zur Bodenflache, so dass
an der Bodenflache befindlicher Schmutz nicht abgerei-
nigt wird. Das hat den Vorteil, dass Schmutz nicht auf
das besagte Hindernis geschoben wird.

[0010] Weiter zweckmalRig ist, wenn das Bodenreini-
gungselement in der abgehobenen Stellung zumindest
partiell von der Bodenflache abgehoben bereitgestellt
wird. Partiell abgehoben bedeutet dabei zweckmaRiger-
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weise, dass das Bodenreinigungselement zumindest ab-
schnittsweise von der Bodenflache abgehoben und
gleichzeitig zumindest abschnittsweise an der Bodenfla-
che abgestitzt ist. Beispielsweise kann dabei lediglich
eine Kante, insbesondere eine in Fahrtrichtung betrach-
tet vorne liegende Vorderkante, mindestens eines durch
ein textiles Trockenreinigungsgewebe oder ein textiles
Nassreinigungsgewebe realisiertes Reinigungspad des
Bodenreinigungselements von der Bodenflache abgeho-
ben sein, wahrend eine andere Kante, insbesondere eine
zur Vorderkante entgegengesetzte Hinterkante, weiter-
hin an der Bodenflache abgestitzt ist. Dadurch hat das
Bodenreinigungselement, im Unterschied dazu, wenn es
vollstandig von der Bodenflache abgehoben ist, stets
Kontakt zur Bodenflache. Dadurch lassen sich unter-
schiedliche abgehobene Stellungen des Bodenreini-
gungselements realisieren, so dass das beschriebene
Verfahren beispielsweise auf die speziellen Anforderun-
gen einer Trocken- oder Nassreinigung zugeschnitten
werden kann.

[0011] ZweckmaRBig kann es auch sein, wenn das Bo-
denreinigungselement in der abgehobenen Stellung be-
zuglich der Bodenflache, insbesondere in einer senk-
rechtauf der Bodenflache stehenden Héhenrichtung, pa-
rallel verstellt und/oder beziiglich der Bodenflache win-
kelig verkippt bereitgestellt wird, insbesondere so dass
zwischen dem Bodenreinigungselement und der Boden-
flache ein Winkel in einem Bereich von gré3er 0° bis ein-
schlief3lich 60° aufgespannt wird. Dadurch kann das Bo-
denreinigungselement in unterschiedliche Stellungen
verstellt werden, in welchen an der Bodenflache befind-
licher Schmutz nicht oder praktisch nicht abgereinigt
wird.

[0012] Weiter zweckmalRig ist, wenn das Bodenreini-
gungselement, wenn es in die abgehobene Stellung ver-
stellt wurde, bezlglich der Fahrtrichtung so seitlich ver-
stellt wird, dass es in einer ausgerickten Stellung tber
ein AulRengehduse des Bodenreinigungsgerats seitlich
oder quer bezglich der Fahrtrichtung Ubersteht. Ferner
kann, wenn das Bodenreinigungsgerat an das besagte
Hindernis anstdRt und/oder das Bodenreinigungsgerat
den besagten zweiten Abstand zwischen sich und dem
in Fahrtrichtung vor dem Bodenreinigungsgerat befind-
lichen Hindernis ermittelt, das Bodenreinigungselement
zunachst aus der abgehobenen Stellung auf die Boden-
flache abgesetzt und erst dann aus der seitlich ausge-
rickten Stellung in die Reinigungsstellung seitlich zu-
ruckverstellt werden. Dadurch kann Schmutz auch dann
effektiv abgereinigt werden, wenn das Bodenreinigungs-
element in einer nicht ausgeriickten Stellung nicht tber
ein AuRBengehause des Bodenreinigungsgerats Uber-
steht. Das hat den Vorteil, dass ein entsprechend aus-
gerustetes Bodenreinigungsgerat relativ flexibel einsetz-
bar ist und zugleich ein zufriedenstellendes Reinigungs-
ergebnis erzielt.

[0013] Beieinervorteilhaften Weiterbildung wird durch
die Fortbewegung des Bodenreinigungsgerats in Fahrt-
richtung eine Vorwartsfahrt des Bodenreinigungsgerats
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realisiert. Ferner kann durch die Fortbewegung des Bo-
denreinigungsgerats in der weiteren Fahrtrichtung eine
beziiglich der Vorwartsfahrt entgegengesetzt orientierte
Ruckwartsfahrt des Bodenreinigungsgerats realisiert
werden. Dadurch bewegt sich das Bodenreinigungsgerat
im Rahmen des beschriebenen Verfahrens zunachst in
Vorwartsfahrt auf ein Hindernis zu. Sobald es an das
besagte Hindernis angestoRRen ist und/oder es den zwei-
ten Abstand zwischen sich und dem Hindernis ermittelt,
bewegt es sich in entgegengesetzter Richtung, also in
Ruckwartsfahrt, vom Hindernis weg. Man kann sich zu-
mindest vorstellen, dass das Bodenreinigungsgerat auf-
stoppt, um aus der Vorwartsfahrt in die Rlickwartsfahrt
zu wechseln.

[0014] Es kann auch vorgesehen sein, dass eine An-
naherung des Bodenreinigungsgerats an ein Hindernis
durch eine Fortbewegung des Bodenreinigungsgerats in
Fahrtrichtung realisiert wird. Das Wegfahren vom Hin-
dernis kann dabei durch eine Fortbewegung des Boden-
reinigungsgerats in einer weiteren Fahrtrichtung, insbe-
sondere durch eine bezliglich der Fahrtrichtung entge-
gengesetzt orientierte Fahrt des Bodenreinigungsgerats,
realisiert sein. Damit kann das Bodenreinigungsgeréat so-
zusagen entweder in Vorwartsfahrt auf ein Hindernis zu
und dann von demselben ein einer Rickwartsfahrt weg-
fahren oder in Ruckwartsfahrt auf ein Hindernis zu und
dann von demselben ein einer Vorwartsfahrt wegfahren.
Dadurch kann das Bodenreinigungsgerat noch flexibler
eingesetzt werden.

[0015] Weiter zweckmalRig ist, wenn das Bodenreini-
gungselement in Fahrtrichtung vorne am Bodenreini-
gungsgerat bereitgestellt wird, insbesondere an einer der
Bodenflache zugewandten Unterseite des Bodenreini-
gungsgerats. Ferner kann vorgesehen sein, dass das
Bodenreinigungselement in Fahrtrichtung hinten am Bo-
denreinigungsgerat bereitgestellt wird, insbesondere an
einer der Bodenflache zugewandten Unterseite des Bo-
denreinigungsgerats. Weiterhin kann vorgesehen sein,
dass das Bodenreinigungselement beziiglich der Fahrt-
richtung seitlich am Bodenreinigungsgerat bereitgestellt
wird, insbesondere an einer der Bodenflache zugewand-
ten Unterseite des Bodenreinigungsgerats. Dadurch
kann das Bodenreinigungsgerat das beschriebe Verfah-
ren entweder in Vorwartsfahrt oder in Ruckwartsfahrt
ausfuihren. Ein seitlich angeordnetes Bodenreinigungs-
element kann ebenfalls vorteilhaft sein, da es dann még-
lich ist, dass das Bodenreinigungsgerat das beschriebe
Verfahren in Vorwartsfahrt und in Ruckwartsfahrt aus-
fihren kann. Insbesondere dann, wenn das Bodenreini-
gungselement in Fahrtrichtung hinten am Bodenreini-
gungsgerat bereitgestellt wird, kann das vorstehend be-
schriebene seitliche Verstellen eines eckig gestalteten
Bodenreinigungselements vorteilhaft sein, weil dadurch
ein Au-Rengehduse des Bodenreinigungsgerats rund
oder D-fédrmig gestaltet werden kann, was sich positiv
auf die Fahreigenschaften des Bodenreinigungsgerats
auswirkt.

[0016] Beieiner besonders bevorzugten Ausfihrungs-
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form ist vorgesehen, dass mindestens ein durch ein tex-
tiles Trockenreinigungsgewebe oder ein textiles Nass-
reinigungsgewebe realisiertes Reinigungspad des Bo-
denreinigungselements rotiert wird oder rotierbar bereit-
gestelltwird. ZweckmaRigerweise rotiert das mindestens
eine Reinigungspad bezlglich der abzureinigenden Bo-
denflache und/oder beziiglich einem Auflengehause des
Bodenreinigungsgerats. Bei einem rotierenden Betrieb
eines Reinigungspads kann es von Vorteil sein, wenn
das Reinigungspad in Fahrtrichtung hinten oder vorn am
Bodenreinigungsgerat angeordnet ist und Uber ein Au-
Rengehduse des Bodenreinigungsgerats Ubersteht.
[0017] ZweckmaRig ist weiterhin, wenn das Bodenrei-
nigungsgerat, wenn es an das besagte Hindernis anstof3t
und/oder es den besagten zweiten Abstand ermittelt, das
Bodenreinigungselement an das besagte Hindernis an-
driickt. Dadurch wird eine Abreinigung der Bodenflache
ohne Schmutzrand realisiert, wodurch ein zufriedenstel-
lendes Reinigungsergebnis bereitgestellt werden kann.
[0018] Die Erfindung kann den alternativen oder zu-
satzlichen weiteren Grundgedanken umfassen, ein
Computerprogrammprodukt anzugeben, welches Be-
fehle umfasst, die bei der Ausfiihrung des Programms
oder Computerprogrammprodukts durch eine Rechen-
einheit eines Bodenreinigungsgerats dieses veranlas-
sen, das vorstehend beschriebene Verfahren auszufiih-
ren. Dadurch ist das vorstehend beschriebene Verfahren
softwaretechnisch umsetzbar. ZweckmaRigerweise
kann auch ein durch die besagte Recheneinheit des Bo-
denreinigungsgerats lesbares Speichermedium bereit-
gestellt werden, welches Befehle umfasst, die bei der
Ausfiihrung durch die besagte Recheneinheit des Bo-
denreinigungsgerats dieses veranlassen, das Verfahren
nach der vorhergehenden Beschreibung auszufiihren.
[0019] Die Erfindung kann weiterhin den alternativen
oder zusatzlichen weiteren Grundgedanken umfassen,
ein Bodenreinigungsgerat, insbesondere ein Wischrobo-
ter, weiter insbesondere ein Nass- und/oder Trockenrei-
nigungsroboter, zur Durchfiihrung des vorstehend be-
schriebenen Verfahrens anzugeben. Das Bodenreini-
gungsgerat kann mit einer Recheneinheit ausgeristet
sein, die zur Ausflihrung des vorstehend beschriebenen
Computerprogrammprodukts eingerichtet ist. Dadurch
ist eine Ausfiihrungsform fiir ein Bodenreinigungsgerat
angegeben, welches das beschriebene Verfahren aus-
fihren kann.

[0020] Hierbei kann es zweckmaRig sein, wenn das
Bodenreinigungselement mindestens ein durch ein tex-
tiles Trockenreinigungsgewebe oder ein textiles Nass-
reinigungsgewebe realisiertes Reinigungspad aufweist,
insbesondere ein flexibel oder starr gestaltetes Reini-
gungspad, sowie eine dasselbe tragende Tragerplatte,
insbesondere eine tellerférmige Tragerplatte. Dadurch
ist eine bevorzugte Ausflihrungsform fiir ein Bodenreini-
gungselement angegeben, wobei sich entsprechende
Reinigungspads kostenglinstig bereitstellen lassen, so
dass das beschriebene Verfahren kostenglnstig aus-
fUhrbar ist.
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[0021] ZweckmaRig ist weiterhin, wenn das Bodenrei-
nigungselement mindestens bis an ein Au-RBengehause
des Bodenreinigungsgerats heranreicht. Alternativ kann
das Bodenreinigungselement tber das AuRengehause
des Bodenreinigungsgerats in Fahrtrichtung und/oder
seitlich oder quer beziglich der Fahrtrichtung Uberste-
hen. Dadurch ist eine bevorzugte Ausfiihrungsform bzw.
eine bevorzugte Position fiir ein Bodenreinigungsele-
ment angegeben. Mit einem entsprechenden Bodenrei-
nigungselement kann eine Abreinigung einer Bodenfla-
che ohne Schmutzrand realisiert werden, insb. entlang
von Wanden oder in einer Wandecke.

[0022] ZweckmaRig kann vorgesehen sein, dass das
Bodenreinigungsgerat eine Verstellvorrichtung zum Ver-
stellen des Bodenreinigungselements zwischen einer
Reinigungsstellung und einer diesbezliglich beabstan-
deten, abgehobenen Stellung und/oder einer seitlich
oder quer beziglich einer Fahrtrichtung des Bodenreini-
gungsgerats ausgeriickten Stellung aufweist. Dabei
kann vorgesehen sein, dass die Verstellvorrichtung ent-
weder durch eine hebebiihnenartige Hebeeinrichtung
und/oder durch eine Neigungseinrichtung realisiert ist.
Dadurch sind bevorzugte Ausfiihrungsformen fiir eine
Verstellvorrichtung fiir ein Bodenreinigungsgerat zur
Durchfiihrung des beschriebenen Verfahrens angege-
ben.

[0023] Die besagte hebeblhnenartige Hebeeinrich-
tung kann, um eine beziglich der Bodenflache betrach-
tete parallele Verstellung des Bodenreinigungselements
zu realisieren, Uber zwei jeweils gelenkig an einer Tra-
gerplatte des Bodenreinigungselements angeordnete
Hebel verfiigen. Die Hebel sind zweckmaRigerweise je-
weils an einem Gleitteil der Hebeeinrichtung angeordnet,
diein einergemeinsamen, am Bodenreinigungsgerat an-
geordneten Langsfliihrung der Hebeeinrichtung relativ
zueinander verschiebbar gelagerten und tber ein mittels
einem Stellantrieb antreibbares Koppelglied der Hebe-
einrichtung verbunden sind.

[0024] Die besagte Neigungseinrichtung kann, um ei-
ne beziiglich der Bodenflache betrachtete winkelige Ver-
stellung des Bodenreinigungselements zu realisieren,
Uber einen gelenkig an einer Tragerplatte des Bodenrei-
nigungselements angeordneten Hebel verfligen. Dieser
Hebel ist weiter zweckmaRigerweise an einem Gleitteil
der Neigungseinrichtung angeordnet, welches in einer
am Bodenreinigungsgerat angeordneten Langsfihrung
der Neigungseinrichtung verschiebbar gelagert und tiber
ein Koppelglied mit einem Stellantrieb antreibbar ist. Die
Neigungseinrichtung hat weiter zweckmafigerweise zu-
mindest noch ein an der Tragerplatte des Bodenreini-
gungselements angeordnetes Drehlager iber welches
die Tragerplatte schwenkverstellbar am Bodenreini-
gungsgerat angeordnet ist.

[0025] Zusammenfassend betrifft die Erfindung
zweckmaRigerweise ein Verfahren zum Steuern eines
Bodenreinigungsgerats, bei dem ein sich ber eine Bo-
denflache fortbewegendes Bodenreinigungsgerat mitre-
lativ zur Bodenflache verstellbarem Bodenreinigungse-
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lement bereitgestellt wird, wobei das Bodenreinigungs-
element in eine Reinigungsstellung verstellt wird, wobei
das Bodenreinigungselement, wenn das Bodenreini-
gungsgerat einen ersten Abstand zwischen sich und ei-
nem in Fahrtrichtung vor dem Bodenreinigungsgerat be-
findlichen Hindernis ermittelt, in eine von der Bodenfla-
che abgehobene Stellung verstellt wird, wobei das Bo-
denreinigungselement, wenn das Bodenreinigungsgerat
einen zweiten, beziiglich dem ersten Abstand kleineren
Abstand zwischen sich und dem Hindernis ermittelt, aus
der abgehobenen Stellung in die Reinigungsstellung zu-
rickverstellt wird wobei sich das Bodenreinigungsgerat
in einer von der Fahrtrichtung abweichenden, weiteren
Fahrtrichtung fortbewegt. Die Erfindung betrifft weiter
zweckmafigerweise ein Computerprogrammproduktso-
wie ein Bodenreinigungsgerat zur Durchfiihrung des be-
schriebenen Verfahrens.

[0026] Weitere wichtige Merkmale und Vorteile der Er-
findung ergeben sich aus den Unteranspriichen, aus den
Zeichnungen und aus der zugehérigen Figurenbeschrei-
bung anhand der Zeichnungen.

[0027] Es versteht sich, dass die vorstehend genann-
ten und die nachstehend noch zu erlauternden Merkmale
nicht nur in der jeweils angegebenen Kombination, son-
dern auch in anderen Kombinationen oder in Alleinstel-
lung verwendbar sind, ohne den Rahmen der vorliegen-
den Erfindung zu verlassen.

[0028] Bevorzugte Ausfiihrungsbeispiele der Erfin-
dung sind in den Zeichnungen dargestellt und werden in
der nachfolgenden Beschreibung naher erlautert, wobei
sich gleiche Bezugszeichen auf gleiche oder ahnliche
oder funktional gleiche Komponenten beziehen.

[0029] Es zeigen, jeweils schematisch

Fig. 1 eine Sequenz von mehreren Einzelbildern, die
das erfindungsgemale Verfahren gemaf einer
bevorzugten Ausflihrungsform illustrieren,

Fig. 2 eine weitere Sequenz von mehreren Einzelbil-
dern, die das erfindungsgemafe Verfahren ge-
maf einer bevorzugten, weiteren Ausfiihrungs-
form illustrieren,

Fig. 3  ineiner perspektivischen Ansicht ein Bodenrei-
nigungsgerat gemaf einer bevorzugten Aus-
fuhrungsform mit Blick von schrag unten, so
dass dessen Bodenreinigungselement erkenn-
bar ist,

Fig. 4 das Bodenreinigungselement des Bodenreini-
gungsgerats aus Fig. 3 und eine zum Verstellen
desselben eingerichteten Verstellvorrichtung
des Bodenreinigungsgerats aus Fig. 3,

Fig. 5 ineiner perspektivischen Ansicht ein Bodenrei-
nigungsgerat geman einer bevorzugten, weite-
ren Ausfiihrungsform mit Blick von schrag un-
ten, so dass dessen Bodenreinigungselement
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erkennbar ist und zuletzt

Fig. 6 das Bodenreinigungselement des Bodenreini-
gungsgerats aus Fig. 5 und eine zum Verstellen
desselben eingerichtete Verstellvorrichtung
des Bodenreinigungsgerats aus Fig. 5.

[0030] Die Figuren zeigen ein im Gesamten mit der

Bezugsziffer 2 beschriftetes, sich autonom fortbewegen-
des Bodenreinigungsgerat, das zum Befreien einer Bo-
denflache 3 von Schmutz langs eines Verfahrwegs 7 ein-
gesetzt wird. Bevorzugte Einsatzgebiete sind Innenrau-
me, beispielsweise Wohn- und Blroraume. Je nach Ein-
satzzweck kann das Bodenreinigungsgerat 2 durch ei-
nen Nassreinigungsroboter und/oder durch einen Tro-
ckenreinigungsroboter realisiert sein. Das Bodenreini-
gungsgerat 2 weist ein Aullengehduse 17 und ein an
seiner Unterseite 20 angeordnetes Bodenreinigungsele-
ment 4 auf, wobei letzteres eine Tragerplatte 21 besitzt,
an welcher mindestens ein durch ein textiles Trockenrei-
nigungsgewebe oder ein textiles Nassreinigungsgewebe
realisiertes Reinigungspad 13 festgemacht ist, welches
die eigentliche Abreinigen der Bodenflache 3 realisiert,
vgl. insbesondere die Fig. 4 und 6.

[0031] In Fig. 1 sind in einer Sequenz von mehreren
Einzelbildern I-VI essentielle Schritte eines Verfahrens
1 zum Steuern des Bodenreinigungsgerats 2 gemaR ei-
ner bevorzugten Ausfiihrungsform illustriert, wobei man
in Abfolge von oben nach unten erkennen kann, dass im
Rahmen des Verfahrens 1 zundchst das sich autonom
Uber die Bodenflache 3 fortbewegende Bodenreini-
gungsgerat 2 mit einem relativ zur Bodenflache 3 ver-
stellbaren, besagten Bodenreinigungselement 4 bereit-
gestellt wird. Initial ist das Bodenreinigungselement 4 in
eine sogenannte Reinigungsstellung 5 verstellt oder be-
tatigt, in welcher es an der Bodenflache 3 beriihrend ab-
gestutztist. Das Bodenreinigungsgerat 2 bewegt sich da-
bei in einer durch einen einfachen Pfeil angedeuteten
Fahrtrichtung 6 in einer Vorwartsfahrt 18 fort. Auf diese
Weise kann die Bodenflache 3 entlang des besagten Ver-
fahrwegs 7 abgereinigt werden, vgl. die Einzelbilder I, I1.
[0032] Weiterhin ist in Fig. 1 zu erkennen, vgl. insbe-
sondere Einzelbild lll, dass das Bodenreinigungsgerat
2, sobald es einen ersten Abstand 8 zwischen sich und
einem in Fahrtrichtung 6 vor dem Bodenreinigungsgerat
2 befindlichen Hindernis 9 ermittelt, exemplarisch han-
delt es sich dabei um eine Wand oder eine Wandecke,
das Bodenreinigungselement 4 beziiglich der Bodenfla-
che 3ineinersenkrechtaufder Bodenflache 3 stehenden
Hoéhenrichtung 16 parallel verstellt. Dadurch ist das Bo-
denreinigungselement 4 in eine vollstandig von der Bo-
denflache 3 abgehobene Stellung 10 betatigt, so dass
es keinen Kontakt zur Bodenflache 3 hat. Das Bodenrei-
nigungsgerat 2 bewegt sich dabei unverandert in Fahrt-
richtung 6 fort oder stoppt zumindest kurzzeitig auf und
bewegt sich anschlieRend in Fahrtrichtung 6 fort. Man
kann sich zumindest vorstellen, dass zur Ermittlung des
besagten ersten Abstands 8 am Bodenreinigungsgerat
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2 montierte Sensoren wie Ultraschallsensoren oder der-
gleichen sowie eine am Bodenreinigungsgerat 2 ange-
ordnete Recheneinrichtung zum Einsatzkommen, wobei
die Sensoren insbesondere mittels einer Laufzeitmes-
sung ein Sensorabstandssignal bereitstellen, welches
von der Recheneinrichtung ausgewertet wird.

[0033] InFig. 1 kann man weiterhin erkennen, vgl. ins-
besondere Einzelbild 1V-VI, dass das Bodenreinigungs-
gerat 2, wenn es an das besagte Hindernis 9 beriihrend
anstoRtund/oder es einen zweiten, bezliglich dem ersten
Abstand 8 betragsmaRig kleineren Abstand 11 zwischen
sich und dem in Fahrtrichtung 6 vor dem Bodenreini-
gungsgerat 2 befindlichen Hindernis 9 ermittelt, wozu
beispielsweise wieder die vorstehend erlauterten Sen-
soren sowie eine Recheneinrichtung zum Einsatz kom-
men kénnen, das Bodenreinigungselement 4 aus der ab-
gehobenen Stellung 10 wieder in die initiale Reinigungs-
stellung 5 zuriickverstellt und sich in einer von der Fahrt-
richtung 6 abweichenden, vorliegend entgegengesetzt
orientierten weiteren Fahrtrichtung 12 in einer Rick-
wartsfahrt 19 fortbewegt. Dadurch wird insgesamt er-
reicht, dass sich in einem Bereich der Bodenflache 3, der
zwischen dem ersten Abstand 8 und dem zweiten Ab-
stand 11 aufgespannt ist, auf der Bodenflache 3 befind-
licher Schmutz sowie aufgesammelter, lose am Boden-
reinigungselement 4 gehaltener Grobschmutz, der sich
am Bodenreinigungselement 4 im Rahmen der Abreini-
gung der Bodenflache 4 insbesondere an einer Vorder-
kante 14 und/oder an einer Unterseite eines Reinigung-
spads 13 des Bodenreinigungselements 4 angelagert
hat, nicht vollstdndig bis an das Hindernis 9 herange-
schoben und dort ggf. fallengelassen wird, sondern von
demselben entfernt wird. Das hat den Vorteil, dass auch
in schwer zuganglichen Bereichen der Bodenflache 3 un-
erwiinschte Schmutzrander effizient entfernt werden und
dass kein Schmutz an das Hindernis 9 gedriickt wird.
[0034] Die Fig. 2 zeigt in einer Sequenz von mehreren
Einzelbildern I-VI essentielle Schritte eines Verfahrens
1 zum Steuern des Bodenreinigungsgerats 2 gemal ei-
ner bevorzugten, weiteren Ausfiihrungsform. Das Ver-
fahren 1 geman Fig. 2 unterscheidet sich vom vorste-
hend diskutierten Verfahren 1 gemaR Fig. 1 lediglich da-
durch, dass das Bodenreinigungselement 4 in der abge-
hobenen Stellung 10, vgl. insbesondere die Einzelbildern
lI1, IV, nicht mehr vollstandig von der Bodenflache 3 an-
gehoben wird, sondern stattdessen lediglich partiell von
derselben abgehoben, namlich bezlglich der Bodenfla-
che 3 winkelig um einen Winkel a. von exemplarisch 10°
geneigt wird. Dadurch ist das Bodenreinigungselement
4 zwar zumindest abschnittsweise von der Bodenflache
3 abgehoben, jedoch liegt es gleichzeitig zumindest ab-
schnittsweise an derselben an. Rein exemplarisch ist die
besagte, in Fahrtrichtung 6 betrachtet vorne liegende
Vorderkante 14 des Reinigungspads 13 des Bodenrei-
nigungselements 4 von der Bodenflache 3 beanstandet,
wahrend die besagte Hinterkante 15 des Reinigungs-
pads 13 des Bodenreinigungselements 4 an der Boden-
flache 3 anliegt. Zumindest theoretisch kann das Boden-
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reinigungselement 4 auch in einer beztiglich der Boden-
flache 3 geneigten Stellung soweit in der senkrecht auf
der Bodenflache 3 stehenden Hohenrichtung 16 parallel
verstellt werden, dass sowohl die Vorderkante 14 als
auch die Hinterkante 15 des Reinigungspads 13 des Bo-
denreinigungselements 4 beziiglich der Bodenflache 3
beabstandet sind, so dass im Ergebnis das Bodenreini-
gungselement 4 keinen Kontakt zur Bodenflache 3 hat.
[0035] Die Fig. 3 zeigt ein Bodenreinigungsgerat 2 ge-
mafR einer bevorzugten Ausfiihrungsform, mit Blick von
schrag unten und Fig. 4 das Bodenreinigungselement 4
des Bodenreinigungsgerats 2 aus Fig. 3 in Einzeldarstel-
lung, so dass man eine zum Verstellen des Bodenreini-
gungselements 4 zwischen einer Reinigungsstellung 5
und einer diesbezliglich beabstandeten, abgehobenen
Stellung 10 eingerichtete Verstellvorrichtung 22 des Bo-
denreinigungsgerats 2 aus Fig. 3 erkennen kann. Die
Verstellvorrichtung 22 gemaR Fig. 3 und 4 ist durch eine
hebeblihnenartige Hebeeinrichtung 23 realisiert, so dass
die zu Fig. 1 beschriebene, in einer senkrecht auf der
Bodenflache 3 stehenden Héhenrichtung 16 ausgefiihrte
Parallelverstellung des Bodenreinigungselements 4 rea-
lisiert werden kann. ZweckmaRigerweise ist das Boden-
reinigungsgerat 2 aus Fig. 1 mit einer hebeblihnenartige
Hebeeinrichtung 23 ausgestattet. Jedenfalls zeichnet
sich die hebebihnenartige Hebeeinrichtung 23 geman
Fig. 3 und 4 dadurch aus, dass sie, um eine bezlglich
der Bodenflache 3 betrachtete parallele Verstellung des
Bodenreinigungselements 4 zu realisieren, Uber zwei je-
weils gelenkig an der einleitend erwahnten Tragerplatte
21 des Bodenreinigungselements 4 angeordnete, U-for-
mige Hebel 24 verfiigt. Die Hebel 24 sind an einer von
der Tragerplatte 21 abgewandten Seite exemplarisch je-
weils an einem T-férmigen Gleitteil 25 der Hebeeinrich-
tung 23 gelenkig angeordnet, so dass sie sich also so-
wohl beziglich der Tragerplatte 21 als auch bezuglich
des jeweiligen Gleitteils 25 rotatorisch drehverstellen las-
sen. Die Gleitteile 25 sind ihrerseits in einer am Boden-
reinigungsgerat 2 angeordneten Langsflihrung 26 der
Hebeeinrichtung 23, die lediglich in Fig. 4 und dort nur
gestrichelt angedeutet ist, relativ zueinander verschieb-
bar gelagert. Die Gleitteile 25 sind weiterhin Gber ein mit-
tels einem Stellantrieb 28 antreibbares Koppelglied 27
der Hebeeinrichtung 23, insbesondere eine Gewinde-
stange, miteinander verbunden, so dass, wenn der Stel-
lantrieb 28 aktiv ist und das Koppelglied 27 antreibt, eine
Relativbewegung der Gleitteile 25 langs der Langsfih-
rung 26 zueinander realisiert ist, die Uber die Hebel 24
eine Verstellung des Bodenreinigungselements 4 in H6-
henrichtung 16 bewirkt.

[0036] Die Fig. 5 zeigt ein Bodenreinigungsgerat 2 ge-
maf einer bevorzugten, weiteren Ausfiihrungsform mit
Blick von schrag unten und Fig. 6 das Bodenreinigungs-
element 4 des Bodenreinigungsgerats 2 aus Fig. 5 in
Einzeldarstellung, so dass man auch hier eine zum Ver-
stellen des Bodenreinigungselements 4 zwischen einer
Reinigungsstellung 5 und einer diesbezliglich beabstan-
deten, abgehobenen Stellung 10 eingerichtete Verstell-
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vorrichtung 22 erkennen kann. Diese Verstellvorrichtung
22 gemal Fig. 5 und 6 ist, im Unterschied zur Verstell-
vorrichtung 22 gemanR Fig. 3und 4, durch eine Neigungs-
einrichtung 29 (Winkelverstelleinrichtung) realisiert, mit
welcher die zu Fig. 2 beschriebene, beziiglich der Bo-
denflache 3 winkelmaRige Verstellung des Bodenreini-
gungselements 4 um einen Winkel o realisiert werden
kann. Die Neigungseinrichtung 29 verfiigt exemplarisch,
um die bezliglich der Bodenflache 3 betrachtete winke-
lige Verstellung des Bodenreinigungselements 4 reali-
sieren zu kénnen, Uber zwei an der Tragerplatte 21 des
Bodenreinigungselements 2 angeordnete Drehlager 35
Uber welche die Tragerplatte 21 bzw. das Bodenreini-
gungselement 4 schwenkverstellbar am Bodenreini-
gungsgerat 2 angeordnet ist. Die Neigungseinrichtung
29 hat weiterhin einen einzigen, U-férmigen Hebel 30,
der einerseits gelenkig an der Tragerplatte 21 des Bo-
denreinigungselements 4 und andererseits gelenkig an
einem T-férmigen Gleitteil 31 der Neigungseinrichtung
29 angeordnet ist. Dadurch kann der Hebel 30 sowohl
beziglich der Tragerplatte 21 als auch beziiglich des
Gleitteils 31 rotatorisch drehverstellt werden. Dieses
Gleitteil 31 istin einer am Bodenreinigungsgerat 2 ange-
ordneten Langsfiihrung 32 der Neigungseinrichtung 29,
die lediglich in Fig. 6 und dort nur gestrichelt angedeutet
ist, verschiebbar gelagert. Das Gleitteil 31 ist weiterhin
Uber ein Koppelglied 33 der Neigungseinrichtung 29, ins-
besondere eine Gewindestange, mit einem Stellantrieb
34 antreibbar verbunden, so dass wenn der Stellantrieb
34 aktiv ist und das Koppelglied 33 antreibt, eine Rela-
tivbewegung des Gleitteils 31 langs der Langsfiihrung
32 relativ zum AuRengehause 17 des Bodenreinigungs-
gerat 2 realisiert ist, die Uber den Hebel 30 eine winkelige
Schwenkverstellung des Bodenreinigungselements 4
beziiglich der Bodenflache 3 um einen vorgebbaren Win-
kel a bewirkt.

Bezugszeichenliste
[0037]

Verfahren

Bodenreinigungsgerat

Bodenflache

Bodenreinigungselement
Reinigungsstellung

Fahrtrichtung

Verfahrweg

erster Abstand

9 Hindernis

10 abgehobene Stellung

11 zweiter Abstand

12 weitere Fahrtrichtung

13  Reinigungspad des Bodenreinigungselements
14  Vorderkante des Reinigungspads

15 Hinterkante des Reinigungspads

16  Hoéhenrichtung

17  AuRengehause des Bodenreinigungsgerats
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18  Vorwartsfahrt des Bodenreinigungsgerats
19  Rickwartsfahrt des Bodenreinigungsgerats
20 Unterseite des Bodenreinigungsgerats

21 Tragerplatte des Bodenreinigungselements
22 Verstellvorrichtung

23  Hebeeinrichtung

24  Hebel der Hebeeinrichtung

25  Gleitteile der Hebeeinrichtung

26  Langsfiuhrung der Hebeeinrichtung

27  Koppelglied der Hebeeinrichtung

28  Stellantrieb der Hebeeinrichtung

29  Neigungseinrichtung

30  Hebel der Neigungseinrichtung

31  Gleitteil der Neigungseinrichtung

32  Langsfuhrung der Neigungseinrichtung

33  Koppelglied der Neigungseinrichtung

34  Stellantrieb der Neigungseinrichtung

35 Drehlager der Neigungseinrichtung

Patentanspriiche

1. Verfahren (1) zum Steuern eines sich autonom fort-
bewegenden Bodenreinigungsgerats (2), insbeson-
dere eines Wischroboters, weiter insbesondere ei-
nes Nass- und/oder Trockenreinigungsroboters,

- bei dem ein sich autonom Uber eine Bodenfla-
che (3) fortbewegendes Bodenreinigungsgerat
(2) mit einem relativ zur Bodenflache (3) ver-
stellbaren Bodenreinigungselement (4) bereit-
gestellt wird,

- wobei das Bodenreinigungsgerat (2) das Bo-
denreinigungselement (4) in eine Reinigungs-
stellung (5) verstellt, in welcher dasselbe an der
Bodenflache (3) abgestiitzt ist, und sich in einer
Fahrtrichtung (6) fortbewegt, so dass die Boden-
flache (3) Iangs eines Verfahrwegs (7) gereinigt
wird,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Bodenreinigungsgerat (2), wenn es
einen ersten Abstand (8) zwischen sich und ei-
nem in Fahrtrichtung (6) vor dem Bodenreini-
gungsgerat (2) befindlichen Hindernis (9) ermit-
telt, das Bodenreinigungselement (4)in eine von
der Bodenflache (3) abgehobene Stellung (10)
verstellt und sich weiterhin in Fahrtrichtung (6)
fortbewegt,

dass das Bodenreinigungsgerat (2), wenn es
an das besagte Hindernis (9) anstof3t und/oder
eseinenzweiten, bezuglich dem ersten Abstand
(8) betragsmaRig kleineren Abstand (11) zwi-
schen sich und dem in Fahrtrichtung (6) vor dem
Bodenreinigungsgerat (2) befindlichen Hinder-
nis (9) ermittelt, das Bodenreinigungselement
(4) aus der abgehobenen Stellung (10) in die



13 EP 4 212 077 A1 14

Reinigungsstellung (5) zurtickverstellt und sich
in einer von der Fahrtrichtung (6) abweichenden
weiteren Fahrtrichtung (12) fortbewegt.

Verfahren (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Bodenreinigungselement (4) in
der abgehobenen Stellung (10) vollstandig von der
Bodenflache (3) abgehoben bereitgestellt wird.

Verfahren (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Bodenreinigungselement (4) in
der abgehobenen Stellung (10) partiell von der Bo-
denflache (3) abgehoben bereitgestellt wird.

Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Bo-
denreinigungselement (4) in der abgehobenen Stel-
lung (10) beziiglich der Bodenflache (3) parallel ver-
stellt und/oder bezlglich der Bodenflache (3) winke-
lig verkippt bereitgestellt wird, insbesondere so,
dass zwischen dem Bodenreinigungselement (4)
und der Bodenflache (3) ein Winkel in einem Bereich
von grofRer 0° bis einschlieRlich 60° aufgespannt
wird.

Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

- das Bodenreinigungselement (4), wenn es in
die abgehobene Stellung (10) verstellt wurde,
beziglich der Fahrtrichtung (6) so seitlich ver-
stellt wird, dass es in einer ausgertickten Stel-
lung Uber ein AulRengehduse (17) des Boden-
reinigungsgerats (2) seitlich oder quer beziglich
der Fahrtrichtung (6) Ubersteht, und/oder

- das Bodenreinigungselement (4), wenn das
Bodenreinigungsgerat (2) an das besagte Hin-
dernis (9) angestoRen ist und/oder das Boden-
reinigungsgerat (2) den besagten zweiten Ab-
stand (11) zwischen sich und dem in Fahrtrich-
tung (6) vor dem Bodenreinigungsgerat (2) be-
findlichen Hindernis (9) ermittelt, das Bodenrei-
nigungselement (4) zunachst aus der abgeho-
benen Stellung (10) auf die Bodenflache (3) ab-
gesetzt und erst dann aus der seitlich ausge-
rickten Stellung in die Reinigungsstellung (5)
seitlich zuruickverstellt wird.

6. Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-

spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

- durch die Fortbewegung des Bodenreini-
gungsgerats (2) in Fahrtrichtung (6) eine Vor-
wartsfahrt (18) des Bodenreinigungsgerats (2)
realisiert wird, und/oder

- durch die Fortbewegung des Bodenreini-
gungsgerats (2) in der weiteren Fahrtrichtung
(12) eine bezuglich der Vorwartsfahrt (18) ent-
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7.

8.

10.

1.

12.

gegengesetzt orientierte Ruckwartsfahrt (19)
des Bodenreinigungsgerats (2) realisiert wird.

Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

- das Annadhern an das Hindernis durch eine
Fortbewegung des Bodenreinigungsgerats (2)
in Fahrtrichtung (6) realisiert wird, und/oder

- das Wegfahren vom Hindernis durch eine Fort-
bewegung des Bodenreinigungsgerats (2)inder
weiteren Fahrtrichtung (12), insbesondere
durch eine beziglich der Fahrtrichtung (6) ent-
gegengesetzt orientierte Fahrt des Bodenreini-
gungsgerats (2), realisiert wird.

Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

- das Bodenreinigungselement (4) in Fahrtrich-
tung (6) vorne am Bodenreinigungsgerat (2) be-
reitgestellt wird, und/oder

- das Bodenreinigungselement (4) in Fahrtrich-
tung (6) hinten am Bodenreinigungsgerat (2) be-
reitgestellt wird, und/oder

- das Bodenreinigungselement (4) bezliglich der
Fahrtrichtung (6) seitlich am Bodenreinigungs-
gerat (2) bereitgestellt wird.

Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass mindes-
tens ein durch ein textiles Trockenreinigungsgewe-
be oder ein textiles Nassreinigungsgewebe realisier-
tes Reinigungspad (13) des Bodenreinigungsele-
ments (4) rotiert wird oder rotierbar bereitgestellt
wird.

Verfahren (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Bo-
denreinigungsgerat (2), wenn es an das besagte
Hindernis (9) anstoRt und/oder es den besagten
zweiten Abstand (11) ermittelt, das Bodenreini-
gungselement (4) an das besagte Hindernis (9) an-
druckt.

Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle,
die bei der Ausfiihrung des Programms durch eine
Recheneinheit eines Bodenreinigungsgerats (2) die-
ses veranlassen, das Verfahren (1) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche 1 bis 10 auszufiihren.

Bodenreinigungsgeréat (2), insbesondere ein Wisch-
roboter, weiter insbesondere ein Nass- und/oder
Trockenreinigungsroboter, zur Durchfiihrung des
Verfahrens (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 10
und/oder mit einer Recheneinheit zur Ausfiihrung
des Computerprogrammprodukts nach Anspruch
11.



13.

14.

15.
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Bodenreinigungsgerat (2) nach Anspruch 12, da-
durch gekennzeichnet, dass das Bodenreini-
gungselement (4) mindestens ein durch ein textiles
Trockenreinigungsgewebe oder ein textiles Nassrei-
nigungsgewebe realisiertes Reinigungspad (13)
aufweist sowie eine dasselbe tragende Tragerplatte
(21).

Bodenreinigungsgerat (2) nach Anspruch 12 oder
13, dadurch gekennzeichnet, dass

das Bodenreinigungselement (4) mindestens bis an
ein Auflengehduse (17) des Bodenreinigungsgerats
(2) heranreicht, oder dass das Bodenreinigungsele-
ment (4) Uber ein AuRengehduse (17) des Boden-
reinigungsgerats (2) in Fahrtrichtung (6) und/oder
seitlich oder quer beziglich der Fahrtrichtung (6)
Ubersteht.

Bodenreinigungsgerat (2) nach einem der Anspri-
che 12 bis 14, gekennzeichnet durch eine Verstell-
vorrichtung (22) zum Verstellen des Bodenreini-
gungselements (4) zwischen einer Reinigungsstel-
lung (5) und einer diesbezliglich beabstandeten, ab-
gehobenen Stellung (10) und/oder einer seitlich oder
quer bezuglich einer Fahrtrichtung (6) des Boden-
reinigungsgerats (2) ausgertckten Stellung, wobei
die Verstellvorrichtung (22) durch eine hebebuihnen-
artige Hebeeinrichtung (23) und/oder eine Nei-
gungseinrichtung (29) realisiert ist.
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