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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein System mit mindes-
tens einem Reinigungsroboter, mit Steuermitteln zum
Steuern des Reinigungsroboters und mit Kommunikati-
onsmitteln zum Erfassen von mindestens einem Um-
weltereignis, wobei das Umweltereignis ein aus einer Da-
tenbank ermitteltes Ereignis, insbesondere Wetterereig-
nis, oder ein mittels Sensoren ermitteltes Ereignis istund
ein Verfahren zur Reinigung eines FuBbodens mit min-
destens einem Reinigungsroboter.

[0002] Reinigungsroboter sind als selbststandig fah-
rende und navigierende Robotereinheiten in Form von
Saugrobotern, Kehrrobotern und Wischrobotern be-
kannt. Hierzu verfiigen derartige Reinigungsroboter tiber
elektrisch betriebene Saug-Geblaseeinheiten und/oder
elektromotorisch angetriebene Birsten und/oder Bors-
tenwalzen und/oder Wischelemente sowie ein Staub-
und Schmutzauffangfach.

[0003] Reinigungsrobotersind inderLage, selbststan-
dig Hartbdden, wie Parkett, Laminat, geflieste Boden
oder Steinbdden sowie textile Bodenbelage von Staub
und Grobgut mittels eines Saugluftstroms und ggf. mit
Hilfe einer mechanischen Birste zu reinigen. Kehrrobo-
ter reinigen dagegen den Boden rein mechanisch mittels
Birsten und Auffangbehaltern, ohne dass ein Saugluft-
strom eingesetzt wird. Bei Wischrobotern kommt noch
ein in der Regel mit hoher Frequenz bewegtes Wische-
lement hinzu, das mittels eines Reinigungsmittels, in der
Regel auf Wasserbasis, Schmutz vom Boden aufnimmt.
[0004] Fir eine Bewegung des Reinigungsroboters
Ubereinen FuRboden istmindestens ein Motormittel zum
Antreiben von zumindest einem von mindestens drei Ra-
dern vorgesehen. Ublicher Weise sind zwei Elektromo-
toren vorgesehen, die unabhangig voneinander zwei An-
triebsrader antreiben, wobei ein drittes Laufrad zum Sta-
bilisieren des Reinigungsroboters vorgesehen ist.
[0005] Des Weiteren weisen bekannte Reinigungsro-
boter mindestens einen Sensor, insbesondere mehrere
Sensoren zur Beobachtung des den Reinigungsroboter
umgebenden Raums auf. Mittels der Sensoren kann der
Reinigungsroboter die Umgebung detektieren und der
Reinigungsroboter kann weitgehend ohne Kontakt mit
Wanden oder Gegenstanden navigieren.

[0006] Die Stromversorgung des Reinigungsroboters
fir den Betrieb der elektrischen Komponenten, insbe-
sondere der Elektromotoren, der Sensoren und einer
Steuerung, erfolgt Uber Akkumulatoren. Zum Aufladen
der Akkumulatoren und dartiber hinaus ggf. auch zur Ent-
sorgung des in einem gerateinternen Behalter gesam-
melten Schmutzes oder Abfalls, ist dem Reinigungsro-
boter eine stationare Basisstation zugeordnet, die an das
Haushaltsstromnetz angeschlossen ist.

[0007] Reinigungsroboter finden die Basisstation
selbsttatig auf, bspw. mit Hilfe einer Funk- und/oder Licht-
signalfiihrung oder auch einer Funkkommunikation zwi-
schen Basisstation und Reinigungsroboter. Die Auffor-
derung zum Anfahren der Basisstation kann selbsttatig
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erfolgen, so bspw. durch Funkkommunikation zwischen
Basisstation und Reinigungsroboter. Ebenso kann das
Reinigungsroboter selber in Abhangigkeit vom Fullgrad
des gerateseitigen Schmutzbehalters und/oder vom La-
dezustand der Akkumulatoren die Basisstation anfahren.
Des Weiteren kann der Reinigungsroboter nach Ab-
schluss einer durchzufiihrenden Arbeit, bspw. einer Rei-
nigung eines vorgegebenen Fullbodenbereiches, die
Basisstation selbsttatig anfahren.

[0008] Reinigungsroboter weisen Steuermittel auf, die
die zuvor beschriebenen Aktionen des Reinigungsrobo-
ters steuern. Die Steuermittel sind als Computermittel
mit einer Datenverarbeitungseinheit ausgebildet, die an-
hand von Eingangssignalen und/oder von gespeicherten
Daten die Aktionen des Reinigungsroboters steuern.
[0009] Diebeschriebenen Reinigungsroboter sind pro-
grammierbar, so dass der Reinigungsroboter zu vorbe-
stimmten Zeiten eine Reinigung durchfiihrt. Ebenso kann
der Reinigungsroboter manuell gestartetwerden. Zudem
ist es moglich einen bestimmten Raumbereich vorzuge-
ben, in dem eine Reinigung durchgefiihrt werden soll.
Dieser Raumbereich kann der gesamte befahrbare
Raumbereich oder nur ein Teil davon sein. Der Einsatz
dieses Reinigungsroboters ist also allein auf Basis von
durch den Benutzer eingegebenen Daten steuerbar.
[0010] Aus der nachveroéffentlichten WO 2016/080727
A1 ist System zur Reinigung eines FuRRbodens mit Steu-
ermitteln bekannt, wobei die Steuermittel einen Reini-
gungsroboter in Abhangigkeit von Wetterinformationen
von einem Server betreiben. Falls beispielsweise eine
Staubwarnung eingeht, kann das Steuermittel die Sau-
gintensitat des Reinigungsroboters erhéhen. Falls nur
geringe Staubentwicklung angesagtwird, kann das Steu-
ermittel die Saugintensitat des Reinigungsroboters ver-
ringern.

[0011] Daher liegt der vorliegenden Erfindung das
technische Problem zugrunde, ein System und ein Ver-
fahren zur Reinigung eines FuBbodens mit einem Reini-
gungsroboter flexibler und mit verbessertem Reinigungs-
ergebnissen zu gestalten.

[0012] Das zuvor aufgefiihrte technische Problem wird
erfindungsgeman durch ein eingangs genanntes System
zur Reinigung eines FulRbodens dadurch geldst, dass
die Steuermittel in Abhangigkeit von dem Umweltereig-
nis die Intensitat des Einsatzes des Reinigungsroboters
fur eine Sduberung zumindest eines Teils des FulRbo-
dens einstellen und dass die Steuermittel die Intensitat
des Einsatzes des Reinigungsroboters durch Verandern
der Frequenz der Sduberung einstellen.

[0013] Auf diese Weise wird ein System angegeben,
das nicht nur auf manuelle Eingaben einer Person, sei
fur eine einmalige Aktion oder fir eine zeitliche Program-
mierung, sondern auch automatisch durch ein Auftreten
mindestens eines vorgegebenen externen oder internen
Umweltereignisses reagieren kann. Tritt ein vorgegebe-
nes Umweltereignis auf, so reagiert das System automa-
tisch entsprechend von Vorgaben daraufund steuertden
Reinigungsroboter so an, dass zumindest ein Teil der
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Bodenflache gereinigt wird.

[0014] Es gibt verschiedene Wege, wie das System
das Umweltereignis ermittelt. Bei dem Umweltereignis
kann es sich um verschiedene Arten von Ereignissen,
ob intern oder extern oder ob iber ein elektronisches
Netzwerk oder vorort mit Sensoren.

[0015] Eine erste Ausgestaltung des Systems besteht
darin, dass die Kommunikationsmittel das Umweltereig-
nis als Wettereignis aus einer externen Wetterdatenbank
ermitteln. Dazu stellen die Kommunikationsmittel eine
Verbindung mit einem Netzwerk, lokal oder das Internet,
her und ermittelt aktuelle Wetterdaten oder Wetterdaten
einer Vorhersage als Umweltdaten. Diese Daten knnen
insbesondere die Auflentemperatur, Niederschlags-
ereignisse wie Regen oder Schnee oder auch trockene
Ereignisse wie Sonnenschein, den Luftdruck und/oder
die Luftfeuchtigkeit betreffen. All diese Daten ergeben
einzeln oder in Kombination miteinander Umweltdaten,
die das System auswertet um zu beurteilen, ob eine zu-
satzliche Reinigung durch den Reinigungsroboter erfor-
derlich ist oder nicht.

[0016] Dabeikdnnen die Kommunikationsmittel als In-
tensitat von Wetterereignissen die Anzahl, die Dauer
und/oder die Intensitat eines Niederschlagsereignisses
erfassen. Denn insbesondere Niederschlagsereignisse
fuhren zu einer starkeren Verschmutzung eines Raum-
bereichs und erfordern gegebenenfalls ein haufigeres
Reinigen des Fulibodens.

[0017] Die Kommunikationsmittel kénnen alternativ
oder zusatzlich das Umweltereignis mittels mindestens
eines externen Sensors ermitteln. Dazu sind entspre-
chende Sensoren im Freien auBerhalb des Raumberei-
ches angeordnet, die Messdaten zum Ermitteln eines
Umweltereignisses in Form von Wetterdaten erzeugen.
Insbesondere kénnen Sensoren lokale Wetterdaten wie
AuBentemperatur und/oder Niederschlagsmenge im Au-
Renbereich messen und die gemessenen Daten mittels
einer Datenuibertragung an das System weitergeben.
[0018] Darilber hinaus kann auch mindestens ein in-
terner Sensor im Innenbereich angeordnet sein und bei-
spielsweise die Innentemperatur oder den Status der
FuRbodenheizung erfassen. In Abhangigkeit davon, ob
die FuRbodenheizung an oder aus ist oder in Abhangig-
keit von der eingestellten Temperatur kann beispielswei-
se darauf geschlossen werden, ob und wie intensiv der
Raumbereich genutzt wird.

[0019] Eine weitere Mdglichkeit des Erfassens von
Umweltdaten besteht darin, die Anzahl von Personen in
dem zu reinigenden Raumbereich zu erfassen und damit
die Notwendigkeit von zusatzlichen Reinigungsvorgan-
gen zu ermitteln. Insbesondere kénnen Personen und
auch andere Lebewesen (Haustiere) mittels Bewe-
gungssensoren und/oder mittels mindestens einer Ka-
mera oder durch die Analyse von Aktivitaten in lokalen
Datennetzwerken oder durch Informationen von einer
Hausautomationsanlage erfasst werden. Tiere kénnen
zudem mittels ldentifikationschips erfasst werden. Zu-
satzlich kbnnen bewegte Elemente erfasstund aus deren
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Bewegungsprofil auf Mébel, Haustiere oder Menschen
geschlossen werden.

[0020] Bewegte Elemente nimmt der Reinigungsrobo-
ter beispielsweise Uber seine Sensorik in der Art wahr,
dass unter Beriicksichtigung seiner Eigenbewegung im
Raum die kontinuierlich erfassten Sensordaten der Um-
gebung eine Ortsveranderung eines bisher als Wand
oder Hindernis beurteilten Elements wahrnehmen. Diese
Ortsveranderung kann ein Indiz fiir ein sich selbst oder
fremdbewegtes Lebewesen oder ein selbsttatiges oder
fremdbeeinflusstes Bewegen toter Gegenstande wie z.
B. Mobel sein. Eine weitere Interpretation der Sensorda-
ten durch den Reinigungsroboter kann durch eine Be-
wertung auf charakteristische Bewegungsprofile Riick-
schlisse auf bestimmte Lebewesen, Gegenstande
und/oder Mobel erméglichen, so dass die auf diesem
Wege gewonnenen Umweltdaten eine Einstellung eines
an die vorliegende Situation angepasstes Reinigungs-
verhaltens des Reinigungsroboters zulassen.

[0021] Eine weitere Ausfliihrungsform der vorliegen-
den Erfindung besteht darin, dass die Kommunikations-
mittel das Umweltereignis als Kalendereintrag aus einem
externen elektronischen Kalender erfassen. Dabei kon-
nen die Umweltereignisse durch eine Suche nach be-
stimmten Begriffen wir "Party", "Besuch" etc. erfasst und
identifiziert werden. Ein solches Umweltereignis stellt ei-
ne Begebenheit dar, bei der zumindest ein Teil des zu
reinigenden Raumbereichs starker verschmutzt wird und
daher eine zusatzliche Reinigung erfordert.

[0022] Nach dem Erfassen des Umweltereignisses
stellen die Steuermittel fest, ob und in welchem Umfang
der Reinigungsroboter zusatzlich eingesetzt werden soll.
Somitist vorgesehen, dass die Steuermittel die Intensitat
des Einsatzes des Reinigungsroboters durch Verandern
der Frequenz der Sauberung einstellen. Bevorzugt ist
zusatzlich vorgesehen, dass die Steuermittel die Inten-
sitat des Einsatzes des Reinigungsroboters durch Ver-
andern der Starke der Sduberung einstellen. Als einzu-
stellende Parameter kénnen dienen die Anzahl der Rei-
nigungszyklen einschlieRlich einer erh6hten Frequenzin
bestimmten Wohnungsbereichen wie z.B. dem Flurbe-
reich, die Art der Reinigung, also Kehren, Saugen
und/oder Wischen, und/oder den Einsatzbereich, also
Einraumreinigung bzw. Mehrraumreinigung bzw. Ein-
fachuberfahrt oder Mehrfachiberfahrt.

[0023] Des Weiteren kann dann, wenn das erfasste
Umweltereignis bedeutet, dass eine Person oder ein Tier
im zu reinigenden Raum anwesend ist, eingestellt wer-
den, dass der Raum nicht gereinigt wird oder nurim Eco-
Mode mit einer reduzierten Lautstarke gereinigt wird.
[0024] Des Weiteren kdnnen in Abhangigkeit von dem
ermittelten Umweltereignis der Betriebsmodus des Rei-
nigungsroboters angepasst werden, so beispielsweise
die Birstendrehzahl, die Fahrgeschwindigkeit, das An-
druckgewicht auf der Reinigungswalze, die Trocknung
bzw. Nachtrocknung, das Aktivieren der Seitenbirsten
bzw. Auswahl der Art der Seitenreinigungseinheiten,
Auswahl der Wassermenge bei Feucht- oder Nassreini-
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gung und/oder die Art und Menge des Reinigungsmittels.
[0025] Das System kann so ausgebildet sein, dass die
Kommunikationsmittel mit der Datenerfassung im Reini-
gungsroboter angeordnet und mit den Steuermitteln ver-
bunden sind und dass die Kommunikationsmittel mittels
einer drahtlosen Kommunikationsstrecke mit einem
Netzwerk verbunden sind. Somit besitzt der Reinigungs-
roboter die gesamte Datenermittlung und Steuerung
selbst an Bord. Daher ist ein solches System in hohem
Male autark einsetzbar.

[0026] Alternativ kénnen die Kommunikationsmittel
mit der Datenerfassung aulRerhalb des Reinigungsrobo-
ters angeordnet und mit einem Netzwerk verbunden sein
und die Kommunikationsmittel kdnnen mit den Steuer-
mitteln mittels einer drahtlosen Kommunikationsstrecke
verbunden sein. In diesem Fall kénnte das System mehr
als einen Reinigungsroboter aufweisen, die alle Uber die
gleichen Kommunikationsmittel mit den fir die Steue-
rung wichtigen Informationen versorgt werden. Die Steu-
ermittel einschliel3lich einer darin integrierten Datenver-
arbeitungseinheit kdnnen somit in einer Basisstation
oder in einem externen Gerat oder Server realisiert sein.
Die Datenverarbeitungseinheit kann durch eine drahtlo-
se Datenverbindung das Reinigungsgerat entsprechend
steuern. Eine verteilte Realisierung auf verschiedene
Komponenten ist ebenso mdglich.

[0027] Dasoben aufgezeigte technische Problem wird
auch durch ein Verfahren zur Reinigung eines Fullbo-
dens mit einem Reinigungsroboter gelést, bei dem min-
destens ein Umweltereignis erfasst wird, bei dem die In-
tensitat des Einsatzes des Reinigungsroboters fiir eine
Sauberung zumindest eines Teils des FulRbodens in Ab-
hangigkeit von der Intensitat von mindestens einem Um-
weltereignis eingestellt wird und bei dem die Intensitat
des Einsatzes des Reinigungsroboters durch Verandern
der Frequenz der Sauberung eingestellt wird.

[0028] Dieses Verfahren und seine nachfolgend be-
schriebenen Ausgestaltungen weisen die gleichen Ei-
genschaften und Vorteile auf, wie sie zuvor fiir das Sys-
tem beschrieben worden sind. Daher wird auf die vorige
Beschreibung verwiesen.

[0029] Das beschriebene Verfahren kann durch einen
Ablauf weitergebildet werden,

- bei dem das mindestens eine Umweltereignis aus
einer Datenbank oder mittels Sensoren ermittelt wird
und/oder

- bei dem als Umweltereignis ein Wetterereignis er-
mittelt wird und/oder

- bei dem als Intensitat eines Wetterereignisses die
Anzahl, die Dauer und/oder die Intensitat eines Nie-
derschlagsereignisses erfasst wird und/oder

- beidemdieIntensitatdes Einsatzes des Reinigungs-
roboters durch Verandern der Starke der Sduberung
eingestellt wird.

[0030] Im Folgenden wird die Erfindung anhand von
Ausfiihrungsbeispielen mit Bezug auf die Zeichnung er-
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lautert. In der Zeichnung zeigen

Fig. 1 ein Ausfiihrungsbeispiel eines erfindungsge-
maflen Reinigungsroboters in einer perspekti-
vischen Ansicht von oben,

Fig.2 derin Fig. 1 dargestellte Reinigungsroboter in
einer perspektivischen Ansicht von unten und

Fig. 3 ein erfindungsgemales System zur Reinigung
eines FuBRbodens.

[0031] In den Fig. 1 und 2 ist ein erfindungsgemaRer

Reinigungsroboter in Form eines Saugroboters 2 darge-
stellt. Der Saugroboter2 weist ein Gehause 4, ein an der
Unterseite des Gehauses 4 angeordnetes Fahrwerk 6,
eine Sensorik 8 zum Erfassen der Umgebung des Ge-
hauses 4 und eine Steuerung zum selbsttatigen Antrei-
ben des Fahrwerks 6 auf.

[0032] Das Fahrwerk 6 ist an der Unterseite des Ge-
hauses 4 angeordnet und der zu reinigenden Bodenfla-
che zugewandt. Das Fahrwerk 6 weist zwei elektromo-
torisch angetriebene Verfahrrader 10 und ein Mitlaufrad
11 auf, so dass eine Dreipunktauflage des Bodenreini-
gungsroboters 2 auf der zu reinigenden Bodenflache er-
reicht wird. Durch unterschiedliche Ansteuerung der bei-
den Verfahrrader 10 kann der Saugroboter2 in beliebige
Richtungen verfahren werden, wobei eine Vorwartsfahrt
in Richtung des Pfeils r gemaR Fig. 1 erfolgt. Ebenso ist
eine Drehung auf der Stelle sowie eine Riickwartsfahrt
entgegen der Richtung des Pfeils r moglich.

[0033] Wie sich insbesondere aus Fig. 2 ergibt, ist an
der Unterseite des Gehauses 4 eine Uber die Unterkante
hinausragende, elektromotorisch angetriebene Biirste
12innerhalb einer Saug6ffnung 14 angeordnet. Des Wei-
teren ist ein nicht dargestellter Sauggeblasemotor vor-
gesehen, der ebenfalls elektrisch betrieben wird. Zudem
ist eine kehrblechartige Rampe 16 vorgesehen, iber die
abgebirstete Schmutzpartikel in eine nicht dargestellte
behalterartige Aufnahme transportiert werden.

[0034] Die Elektroversorgung der einzelnen Kompo-
nenten des Saugreinigungsroboters 2, also des Elektro-
motors der Verfahrrader 10, des Elektroantriebs der
Birste 12, des Sauggeblases und der weiteren Elektro-
nik der Steuerung erfolgt Gber einen nicht dargestellten
wiederaufladbaren Akkumulator.

[0035] Um die Umgebung, Raumbegrenzungen und
ggf. Hindernisse erkennen zu kénnen, und um insbeson-
dere ein Festfahren des Saugroboters 2 zu verhindern,
ist die bereits erwahnte Sensorik 8 vorgesehen, die als
sensorische Hinderniserkennung ausgebildet ist. Diese
besteht aus einer optischen Sendeeinheit und einer op-
tischen Empfangereinheit, die beide in der in Fig. 1 dar-
gestellten Sensorik 8 integriert sind. Die Sensorik 8 ist
beim vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel um eine Verti-
kalachse x des Gehauses 4 drehbar angeordnet, wie mit
dem Pfeil cin Fig. 1 dargestelltist. Weitere Sensoren 20,
22 und 24 sind vorhanden, die als Ultraschallsensoren
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und/oder Infrarotsensoren ausgebildet sind. Des Weite-
ren ist ein Display 26 vorgesehen, das Informationen fir
den Benutzer anzeigt und ggf. als Eingabehilfe fiir Be-
fehle zur Bedienung dient.

[0036] Fig.3zeigtnun ein erfindungsgemales System
zur Reinigung eines Fuflbodens mit mindestens einem
Reinigungsroboter 2, der beispielsweise wie in den Fig.
1 und 2 dargestellt als Saugroboter ausgebildet sein
kann, in einer beispielhaften Umgebung einer Wohnung
30 mit zwei Raumen 32 und 34. Fig. 3 zeigt dazu einen
Grundriss der Wohnung mit Wanden 36, Eingangstir 38
und Zimmertir 39 und Fenster 40.

[0037] Im Raum 32 ist ein Saugroboter 2 angeordnet,
der an einer Basisstation 42 zum Aufladen von mindes-
tens einem im Saugroboter 2 vorgesehenen Akkumula-
tor 44 angeschlossen ist. Die Basisstation 42 ist dabei
im Raum 32 positioniert und zur Stromversorgung an ei-
ner Steckdose 46 angeschlossen.

[0038] Der Saugroboter 2 weist Steuermittel 50 zum
Steuern des Saugroboters 2 und Kommunikationsmittel
52 zum Erfassen von mindestens einem Ereignis mit er-
héhtem Verschmutzungsaufkommen zumindest eines
Teils des FuRbodens auf. Die Kommunikationsmittel 52
weisen eine Sende- und Empfangsvorrichtung zur draht-
losen Kommunikation mit einer im Raum 32 angeordne-
ten Sende- und Empfangsvorrichtung als Kommunikati-
onsmittel 54 auf. Die drahtlose Kommunikation erfolgt
dabei bevorzugt nach einem standardisierten Verfahren
wie WLAN oder Bluetooth.

[0039] Des Weiteren kdnnen die Kommunikationsmit-
tel 52 auch eine Mobilfunkeinrichtung aufweisen, sodass
in diesem Fall keine Kommunikationsmittel 54 erforder-
lich sind.

[0040] Die Kommunikationsmittel 52 und ggf. 54 kén-
nen Uber eine Kabelverbindung oder drahtlos mit einem
lokalen oder externen Netzwerk, insbesondere mit dem
Internet verbunden sein, um Informationen tber Um-
weltereignisse zu erfassen.

[0041] Die Steuermittel 50 sind mit den Kommunikati-
onsmitteln 52 verbunden und ermitteln tber diese Ver-
bindung das Umweltereignis aus einer Datenbank, ins-
besondere ein Wetterereignis und die Steuermittel 50
stellen in Abhangigkeit von dem Umweltereignis die In-
tensitat des Einsatzes des Reinigungsroboters 2 fiir eine
Sauberung zumindest eines Teils des FulRbodens ein.
[0042] Bevorzugt ermitteln die Kommunikationsmittel
52, 54 das Umweltereignis als Wetterereignis aus einer
externen Wetterdatenbank, wobei insbesondere Wette-
rereignisse in Form der Aullentemperatur, der Wetter-
vorhersage, Regen oder Schnee oder Sonnenschein so-
wie Luftdruck und/oder Luftfeuchtigkeit ermittelt werden.
Dabei konnen die Kommunikationsmittel 52, 54 als In-
tensitat von Wetterereignissen die Anzahl, die Dauer
und/oder die Intensitat eines Niederschlagsereignisses
erfassen.

[0043] In einer weiteren Ausgestaltung ist das Um-
weltereignis ein mittels Sensoren ermitteltes Ereignis,
wobei externe Sensoren 60 oder interne Sensoren 62
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das Umweltereignis als Messdaten ermitteln. Die exter-
nen Sensoren 60 sind beispielsweise in einer Wettersta-
tion 64 auBerhalb der Wohnung positioniert, wobei die
Wetterstation 64 ein Kommunikationsmittel 66 zur draht-
losen Dateniibertragung aufweist. Der interne Sensor 62
ist beispielsweise im Gehause der Kommunikationsmit-
tel 54 integriert.

[0044] Mittels der externen Sensoren 60 in der Wet-
terstation 64 kdnnen Umweltdaten als AuRentempteratur
und/oder die Niederschlagsmenge gemessen werden.
Mittels der internen Sensoren kann beispielsweise die
Innentemperatur (Temperatursensor) oder die Anzahl
von Personen in dem Reinigungsbereich (Bewegungs-
sensor) ermittelt werden.

[0045] Die Kommunikationsmittel 52, 54 sind auch ge-
eignet, das Umweltereignis als Kalendereintrag aus ei-
nem externen elektronischen Kalender zu erfassen. In
diesem Fall wird die Art des Umweltereignisses aus vor-
gegebenen Begriffen wie "Party", "Besuch" etc. abgelei-
tet.

[0046] Die Steuermittel 50 stellen die Intensitat des
Einsatzes des Reinigungsroboters 2 durch Verandern
der Frequenz und bevorzugt der Starke der Sduberung
ein. Als geeignete Parameter stehen dabei zur Verfu-

gung:

- die Anzahl der Reinigungszyklen durch Verandern
der Frequenz in bestimmten Wohnungsbereichen
wie z.B. Flurbereich,

- die Art der Reinigung mit der Unterscheidung zwi-
schen einer trockenen oder feuchten Reinigung,

- das Aktivieren von Einraumreinigung bzw. Mehr-
raumreinigung,

- Steuerung der Reinigung in Abhangigkeit davon, ob
eine Person oder ein Tier im Raum ist. gegebenen-
falls wird der Raum nicht gereinigt oder nur im Eco-
Mode mit reduzierter Lautstarke,

- dieEinstellung des Betriebsmodus durch Verandern
der Birstendrehzahl, Fahrgeschwindigkeit, An-
druckgewicht auf der Reinigungswalze, Trocknung
bzw. Nachtrocknung, Seitenbiirsten aktivieren bzw.
Art der Seitenreinigungseinheiten auswahlen,

- Einstellen der Wassermenge bei Feucht- oder Nass-
reinigung und/oder

- Auswahldes Reinigungsmittels in Art und/oder Men-

ge).

Patentanspriiche
1. System zur Reinigung eines FulRbodens

- mit mindestens einem Reinigungsroboter (2),
- mit Steuermitteln (50) zum Steuern des Reini-
gungsroboters (2) und

- mit Kommunikationsmitteln (52, 54) zum Er-
fassen von mindestens einem Umweltereignis,
- wobei das Umweltereignis ein aus einer Da-



9 EP 3 243 418 B1 10

tenbank ermitteltes Ereignis, insbesondere
Wetterereignis, oder ein mittels Sensoren ermit-
teltes Ereignis ist, dadurch gekennzeichnet,
- dass die Steuermittel (50) in Abhangigkeit von
dem Umweltereignis die Intensitat des Einsat-
zes des Reinigungsroboters (2) fiir eine Saube-
rung zumindest eines Teils des FuBbodens ein-
stellen und

- dass die Steuermittel (50) die Intensitat des
Einsatzes des Reinigungsroboters (2) durch
Verandernder Frequenzder Sauberung einstel-
len.

System nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kommunikationsmittel (52, 54) das Um-
weltereignis als Wetterereignis aus einer externen
Wetterdatenbank ermitteln.

System nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kommunikationsmittel (52, 54) als Intensi-
tat von Wetterereignissen die Anzahl, die Dauer
und/oder die Intensitat eines Niederschlagereignis-
ses erfassen.

System nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kommunikationsmittel (52, 54) das Um-
weltereignis mittels mindestens einem externen
oder internen Sensor (60, 62) ermitteln.

System nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kommunikationsmittel (52, 54) das Um-
weltereignis als Kalendereintrag aus einem externen
elektronischen Kalender erfassen.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Steuermittel (50) die Intensitat des Einsat-
zes des Reinigungsroboters (2) durch Verandernder
Starke der Sduberung einstellen.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Kommunikationsmittel (52) im Reinigungs-
roboter (2) angeordnet und mit den Steuermitteln
(50) verbunden sind und

dass die Kommunikationsmittel (52) mittels einer
drahtlosen Kommunikationsstrecke mit einem Netz-
werk verbunden sind.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Kommunikationsmittel (54) auRerhalb des
Reinigungsroboters (2) angeordnet und mit einem
Netzwerk verbunden sind und
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10.

1.

12.

13.

dass die Kommunikationsmittel (54) mit den Steu-
ermitteln (50) mittels einer drahtlosen Kommunika-
tionsstrecke verbunden sind.

Verfahren zur Reinigung eines FulRbodens mit ei-
nem Reinigungsroboter,

- bei dem mindestens ein Umweltereignis er-
fasst wird,

- bei dem die Intensitat des Einsatzes des Rei-
nigungsroboters fiir eine Sduberung zumindest
eines Teils des FuBbodens in Abhangigkeit von
der Intensitat von mindestens einem Umwelter-
eignis eingestellt wird und

- bei dem die Intensitat des Einsatzes des Rei-
nigungsroboters durch Verandern der Frequenz
der Sauberung eingestellt wird.

Verfahren nach Anspruch 9,

bei dem das mindestens eine Umweltereignis aus
einer Datenbank oder mittels Sensoren ermittelt
wird.

Verfahren nach Anspruch 9 oder 10,
bei dem als Umweltereignis ein Wetterereignis er-
mittelt wird.

Verfahren nach Anspruch 11,

bei dem als Intensitat eines Wetterereignisses die
Anzahl, die Dauer und/oder die Intensitat eines Nie-
derschlagsereignisses erfasst wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 12,
beidem die Intensitatdes Einsatzes des Reinigungs-
roboters durch Verandern der Starke der Sduberung
eingestellt wird.

Claims

1.

System for cleaning a floor

- with at least one cleaning robot (2),

- with control means (50) for controlling the
cleaning robot (2) and

- with communication means (52, 54) for regis-
tering at least one environmental event,

- wherein the environmental event is an event
determined from a database, in particular a
weather event, or an event determined by
means of sensors characterized in that

- the control means (50) adjust the intensity of
the use of the cleaning robot (2) for a cleaning
of at least one part of the floor depending on the
environmental event and

- the control means (50) adjust the intensity of
the use of the cleaning robot (2) by altering the
frequency of the cleaning.
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System according to claim 1,

characterised in that

the communication means (52, 54) identify the en-
vironmental event as a weather event from an exter-
nal weather database.

System according to claim 2,

characterised in that

the communication means (52, 54) register the in-
tensity of weather events as the number, the duration
and/or the intensity of a precipitation event.

System according to claim 1,

characterised in that

the communication means (52, 54) determine the
environmental event by means of at least one exter-
nal or internal sensor (60, 62).

System according to claim 1,

characterised in that

the communication means (52, 54) register the en-
vironmental event as a calendar entry from an ex-
ternal electronic calendar.

System according to one of the claims 1 to 5,
characterised in that

the control means (50) adjust the intensity of the use
of the cleaning robot (2) by altering the power of the
cleaning.

System according to one of the claims 1 to 6,
characterised in

that the communication means (52) are arranged in
the cleaning robot (2) and are connected with the
control means (50) and

that the communication means (52) are connected
with a network by means of a wireless communica-
tion link.

System according to one of the claims 1 to 6,
characterised in that

the communication means (54) are arranged outside
of the cleaning robot (2) and are connected with a
network and

that the communication means (54) are connected
with the control means (50) by means of a wireless
communication link.

Method for cleaning a floor with a cleaning robot,

- wherein at least one environmental event is
registered,

- wherein the intensity of the use of the cleaning
robot for a cleaning of at least one part of the
floor is adjusted depending on the intensity of at
least one environmental event and

- wherein the intensity of the use of the cleaning
robotis adjusted by altering the frequency of the
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10.

1.

12.

13.

cleaning

Method according to claim 9,
wherein the at least one environmental event is de-
termined from a database or by means of sensors.

Method according to claim 9 or 10,
wherein a weather event is determined as the envi-
ronmental event.

Method according to claim 11,

wherein the number, the duration and/or the intensity
of a precipitation event is registered as indicating the
intensity of a weather event.

Method according to one of the claims 9 to 12,
wherein the intensity of the use of the cleaning robot
is adjusted by altering the power of the cleaning.

Revendications

1.

Systeme de nettoyage d’un sol

- avec au moins un robot de nettoyage (2),

- avec des moyens de commande (50) pour
commander le robot de nettoyage (2),

et

- avec des moyens de communication (52, 54)
permettant de détecter au moins un événement
environnemental,

- ou I'événement environnemental est un évé-
nement déterminé a partir d’'une base de don-
nées, en particulier un événement météorologi-
que, ou un événement déterminé au moyen de
capteurs,

caractérisé

- en ce que les moyens de commande (50) ajus-
tentl'intensité d’utilisation du robot de nettoyage
(2) pour nettoyer au moins une partie du sol en
fonction de I'événement environnemental, et

- en ce que les moyens de commande (50) ajus-
tentl'intensité d’utilisation du robot de nettoyage
(2) en faisant varier la fréquence du nettoyage.

Systeme selon la revendication 1,

caractérisé

en ce que les moyens de communication (52, 54)
déterminent I'événement environnemental comme
un événement météorologique a partir d’'une base
de données météorologiques externe.

Systeme selon la revendication 2,

caractérisé

en ce que les moyens de communication (52, 54)
détectent comme intensité de I'événement météo-
rologique le nombre, la durée et/ou l'intensité d’un
événement de précipitation.
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Systeme selon la revendication 1,

caractérisé

en ce que les moyens de communication (52, 54)
détectent I'événement environnemental au moyen
d’au moins un capteur externe ou interne (60, 62).

Systeme selon la revendication 1,

caractérisé

en ce que les moyens de communication (52, 54)
détectentl'’événement environnemental comme une
entrée de calendrier d’un calendrier électronique ex-
terne.

Systeme selon I'une des revendications 1 a 5,
caractérisé

en ce que les moyens de commande (50) ajustent
l'intensité d'utilisation du robot de nettoyage (2) en
faisant varier l'intensité du nettoyage.

Systeme selon I'une des revendications 1 a 6,
caractérisé

- en ce que les moyens de communication (52)
sont disposés dans le robot de nettoyage (2) et
sont reliés aux moyens de commande (50), et

- en ce que les moyens de communication (52)
sont connectés a un réseau au moyen d’une
liaison de communication sans fil.

8. Systéme selon I'une des demandes 1 a 6,

caractérisé

- en ce que les moyens de communication (54)
sontdisposés a I'extérieur du robot de nettoyage
(2) et sont connectés a un réseau, et

- en ce que les moyens de communication (54)
sont connectés aux moyens de commande (50)
au moyen d’une liaison de communication sans
fil.

9. Meéthode de nettoyage d’un sol avec un robot de net-

toyage,

- dans laquelle au moins un événement environ-
nemental est détecté,

- dans laquelle lintensité d'utilisation du robot
de nettoyage pour le nettoyage d’au moins une
partie du sol est ajustée en fonction de I'intensité
d’au moins un événement environnemental, et
- dans laquelle lintensité d'utilisation du robot
de nettoyage est ajustée en faisant varier la fré-
quence du nettoyage.

10. Méthode selon la revendication 9,

dans laquelle 'au moins un événement environne-
mental est déterminé a partir d’'une base de données
ou au moyen de capteurs.
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1.

12.

13.

Méthode selon la revendication 9 ou 10,
dans laquelle 'événement environnemental est dé-
terminé comme événement météorologique.

Méthode selon la revendication 11,

dans laquelle I'intensité d’'un événement météorolo-
gique est déterminée par le nombre, la durée et/ou
I'intensité d’'un événement de précipitation.

Méthode selon 'une des revendications 9 a 12,
dans laquelle I'intensité d’utilisation du robot de net-
toyage est ajustée en faisant varier I'intensité du net-
toyage.
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