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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Geschirrspllmaschine, eine Anordnung mit einer Geschirrspilmaschine
und einer Recheneinheit sowie ein Verfahren zum Betreiben einer Geschirrspiilmaschine.

[0002] Bekannte Geschirrsplilmaschinen umfassen eine Sensorik, die verschiedene Betriebsparameter bei der Durch-
fuhrung eines Spllprogramms erfassen kann. Eine Steuereinrichtung der Geschirrspilmaschine kann je nach Wert eines
Betriebsparameters einen oder mehrere Spllprogrammparameter anpassen, um das Spilergebnis zu verbessern.
Beispielsweise sind Sensoren bekannt, die die Spiilflotte analysieren und so auf eine Schmutzfracht in der Spllflotte
schlief3en. In Abhangigkeit der ermittelten Schmutzfracht kann beispielsweise die Spiilflotte ganz oder teilweise durch
frisches Wasser ausgetauscht werden.

[0003] Die US 2009/0071508 A1 beschreibt eine Geschirrspllmaschine mit einem steuerbaren Spriiharm, der so
gesteuert werden kann, dass er eine Spulflissigkeit gezielt auf Bereiche mit einer erhdhten Verschmutzung ausgibt.
[0004] Die DE 102012 223 243 A1 beschreibt ein Hausgerat, das zur Datenlbertragung mit einem mobilen Endgerat
miteiner integrierten Kamera eingerichtetist. Mitder Kamera des mobilen Endgeréats kann ein Bild einer Verschmutzungin
oder an dem Hausgerat erfasst werden und an einen Server Ubertragen werden, der das Bild der Verschmutzung
analysiert und ein fir die Verschmutzung geeignetes Reinigungsprogramm an das mobile Endgerat Ubertragt.

[0005] Die DE 10 2014 208 861 A1 beschreibt ein wasserfiihrendes Haushaltsgerat, welches eine Empfangseinheit
zum Empfangen zumindest eines Signals von einer mit dem Haushaltsgerat gekoppelten Vorrichtung, eine Anzahl von
Aktuatoren zur Durchfiihrung einer Mehrzahl von Programmen, eine Auswahleinheit zum Wahlen eines Programms aus
der Mehrzahl der Programme in Abhangigkeit von dem empfangenen zumindest einen Signal und eine Ansteuereinheit
aufweist, welche dazu eingerichtet ist, die Aktuatoren zur Ausfiihrung des gewahlten Programms anzusteuern.

[0006] Die US 2019/0239716 A1 offenbart eine Geschirrspulmaschine mit einem Bilderfassungssystem, das zum
Erfassen eines Bildes eines Spiilguts eingerichtet ist. Eine Verarbeitungseinheit analysiert das erfasste Bild und ermittelt
ein Vorhandensein und eine Position einer Anschmutzung auf dem Spllgut. Dabei kann mittels eines trainierten
Convolutional Neural Networks auch die Sauberkeit des Splilguts quantifiziert werden, und eine Schmutzartklassifizie-
rung der Verschmutzung auf dem Spulgut bestimmt werden.

[0007] Auf Basis der ermittelten Anschmutzung wird ein Reinigungssystem angesteuert, um die Position der An-
schmutzung auf dem Spllgut zu reinigen. Die DE 102016 106430 A1, JP 2007 064982 A und EP 2 009 166 A1 offenbaren
weitere herkdbmmliche Geschirrsplilmaschinen.

[0008] Vor diesem Hintergrund besteht eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung darin, eine verbesserte Geschirr-
spllmaschine bereitzustellen.

[0009] GemalR einem ersten Aspekt wird eine Geschirrspilmaschine, insbesondere eine Haushaltsgeschirrspilma-
schine, mit einer Steuerungsvorrichtung zum Durchfiihren eines Splilprogramms zum Spilen von beschmutztem Spulgut
vorgeschlagen. Die Geschirrspilmaschine umfasst eine Empfangseinheit zum Empfangen eines fir eine auf dem
beschmutzten Spulgut haftende Schmutzart einer Mehrzahl von Schmutzarten indikativen Sensorsignals, wobei eine
jede der Schmutzarten durch eine Schmutz-Parameter-Matrix, in der jede Position einem Schmutz-Parameter zuge-
ordnet ist, bestimmt ist. Ferner ist eine Ermittlungseinheit vorgesehen, die zum Ermitteln der auf dem beschmutzten
Spulgut haftenden Schmutzart in Abhangigkeit des empfangenen Sensorsignals eingerichtet ist. Die Steuerungsvor-
richtung ist zum Durchflihren des Splilprogramms in Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart eingerichtet.

[0010] Diese Geschirrspiilmaschine weist den Vorteil auf, dass die Steuerungsvorrichtung das Spulprogramm optimal
auf die ermittelten Schmutzarten anpassen kann, weshalb ein Spilergebnis optimiert wird.

[0011] Die Steuerungsvorrichtung kann hardwaretechnisch und/oder softwaretechnisch implementiert sein. Bei einer
hardwaretechnischen Implementierung kann die Steuerungsvorrichtung zum Beispiel als Computer oder als Mikro-
prozessor ausgebildet sein. Bei einer softwaretechnischen Implementierung kann die Steuerungsvorrichtung als Com-
puterprogrammprodukt, als eine Funktion, als eine Routine, als Teil eines Programmcodes oder als ausfiihrbares Objekt
ausgebildet sein.

[0012] Die jeweilige Einheit, beispielsweise die Empfangseinheit und die Ermittlungseinheit, kann hardwaretechnisch
und/oder softwaretechnisch implementiert sein. Bei einer hardwaretechnischen Implementierung kann die jeweilige
Einheit zum Beispiel als Computer oder als Mikroprozessor ausgebildet sein. Bei einer softwaretechnischen Implemen-
tierung kann die jeweilige Einheit als Computerprogrammprodukt, als eine Funktion, als eine Routine, als Teil eines
Programmcodes oder als ausfiihrbares Objekt ausgebildet sein. Weiterhin kann die jeweilige Einheit einen Bestandteil
einer anderen Einheit oder der Steuerungsvorrichtung bilden.

[0013] Die Empfangseinheit umfasst beispielsweise ein Modem und ist mit wenigstens einem Sensor gekoppelt oder
zeitweise koppelbar. Der gekoppelte oder koppelbare Sensor ist zum Ausgeben des Sensorsignals an die Empfangs-
einheit eingerichtet.

[0014] Das Sensorsignalistindikativ fiir die auf dem beschmutzten Spllgut haftende Schmutzart., wobei eine Mehrzahl
von Schmutzarten unterschieden werden. Jede der Schmutzarten ist durch eine Schmutz-Parameter-Matrix bestimmt.
Man kann auch sagen, dass die Schmutz-Parameter-Matrix einen Fingerabdruck fur die jeweilige Schmutzart bildet. Jede
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Position in der Schmutz-Parameter-Matrix, das heift jeder Matrixeintrag, ist einem Schmutz-Parameter zugeordnet.
Unter einem Schmutz-Parameter wird insbesondere ein abstrakter Wert verstanden, der sich beispielsweise aus dem
Sensorsignal mittels eines vorbestimmten Verfahrens oder Algorithmus berechnen lasst. Insofern kann jedem Schmutz-
Parameter ein vorbestimmtes Verfahren oder ein Algorithmus zugeordnet sein. Ein vorbestimmtes Verfahren kann hierbei
auch ein Maschinenlernverfahren umfassen. Die Anordnung in einer Matrix kann fir mathematische Operationen
vorteilhaft sein.

[0015] Beispielsweise soll die Schmutzart "Ketchup" in einem Foto erkannt werden kénnen.

[0016] Ketchup ist haufig von rétlicher Farbe, weshalb es eine Méglichkeit ist, die Rotfarbung von Flecken in dem Foto
zu analysieren. Dies kann mittels eines entsprechenden Algorithmus erfolgen, der als Ergebnis bei einem vollkommen
roten Fleck den Wert"1" ausgibt und bei einem Fleck, in dem die Farbe Rot nicht auftaucht, den Wert "0" ausgibt. Ein hoher
Wert des so definierten Schmutz-Parameters ist daher ein Indiz dafiir, dass die Schmutzart "Ketchup" vorhanden ist. Um
Verwechslungen mitanderen Schmutzarten zu vermeiden, wie beispielsweise Rotwein, sind weitere Schmutz-Parameter
zu definieren, wie beispielsweise eine Morphologie und/oder Struktur des Flecks.

[0017] Die Ermittlungseinheitist dazu eingerichtet, die auf dem Spulgut haftende Schmutzart zu ermitteln. Hierbei kann
die Ermittlungseinheit insbesondere dazu eingerichtet sein, fur jede Anschmutzung oder fir jeden Fleck auf dem Spulgut
wenigstens eine Schmutzart zu ermitteln.

[0018] Beispielsweise ermittelt die Ermittlungseinheit wie vorstehend beschrieben einen oder mehrere der Schmutz-
Parameter in Abhangigkeit des Sensorsignals. Mit jedem weiteren bestimmten Schmutz-Parameter kann die Ermittlung
der Schmutzart genauer werden. Dies kann insbesondere durch ein Ausschluss-Verfahren erfolgen. Beispielsweise kann
anhand des oben definierten Schmutz-Parameters (Rotfarbung) Ketchup und Rotwein fast sicher ausgeschlossen
werden, wenn ein bestimmter Schwellwert fir diesen SchmutzParameter unterschritten wird.

[0019] Bei einer Anschmutzung, die unterschiedliche Schmutzarten umfasst, wie beispielsweise einer Mischung aus
Ketchup und Mayonnaise, kann die Ermittlungseinheit beispielsweise einen prozentualen Anteil der jeweiligen umfassten
Schmutzarten ermitteln. Weiterhin kann fur rdumlich verteilten Schmutz fur unterschiedliche Bereiche auf dem Spuilgut
eine unterschiedliche Schmutzart ermittelt werden.

[0020] Je nach den ermittelten Schmutzarten kann die Steuerungsvorrichtung ein optimales Spilprogramm durch-
fihren. Hierbei kénnen verschiedene Spllprogrammparameter anpassbar sein, wie beispielsweise eine Wassermenge,
eine Spuilflottentemperatur, eine Umwalzpumpendrehzahl, eine Dauer von einzelnen Spulprogrammabschnitten, wie
Vorspilen, Hauptspulen, Klarspilen und/oder Trocknen, eine Menge und/oder Art eine zudosierten Spulmittels, Do-
sierzeitpunkte flir das Spulmittel oder mehrere unterschiedliche Spilmittel, wie beispielsweise Reiniger, Enzyme, Klar-
spulmittel, Bleichmittel und dergleichen mehr. Es kann daher sowohl ein optimales Spiilergebnis erzielt werden, als auch
eine Minimierung des Einsatzes von Chemikalien zur Unterstitzung des Spilvorgangs sowie des Wasser- und/oder
Energieverbrauchs erreicht werden.

[0021] In Ausflhrungsformen der Geschirrspilmaschine umfasst diese ein automatisches Dosiersystem, das zum
automatischen Dosieren wenigstens eines Reinigungsmittels eingerichtet ist. Vorzugsweise ist das automatische
Dosiersystem zum bedarfsgerechten Dosieren mehrerer Reinigungsmittel eingerichtet. Die Steuerungsvorrichtung
der Geschirrspiilmaschine ist dabei insbesondere zum Ansteuern des automatischen Dosiersystems eingerichtet.
[0022] Erfindungsgemal umfasst das Sensorsignal eine Bildinformation des beschmutzten Spiilguts.

[0023] Die Bildinformation ist beispielsweise ein digitales Foto des beschmutzten Spllguts, das von einer Kamera der
Geschirrspulmaschine oder auch von einer externen Kamera erfasst wurde und an die Empfangseinheit Gibermittelt wird.
[0024] Auf Basis der Bildinformation kann eine Schmutzart ermittelt werden. Hierbei werden zum Beispiel eine
Erscheinungsform einer Anschmutzung des Spiilguts, also geometrische und/oder morphologische Faktoren der An-
schmutzung, in Betracht gezogen. Weiterhin kann mittelbar Gber eine Form und/oder ein Material des Spulguts auf eine
Schmutzart geschlossen werden, da beispielsweise eine fliissige Speise, wie eine Suppe, in einer Schale oder der-
gleichen gereicht wird. Die Form und/oder das Material des Spiilguts kann auf Basis der Bildinformation ebenfalls ermittelt
werden.

[0025] Erfindungsgemal umfasst die Ermittlungseinheit eine Bildverarbeitungseinheit, die zum Bestimmen eines
Werts flr wenigstens einen der in der Schmutz-Parameter-Matrix enthaltenen Schmutz-Parameter in Abhangigkeit
der Bildinformation eingerichtet ist.

[0026] Die Bildverarbeitungseinheit kann insbesondere einen Grafikprozessor und/oder ein neuronales Netzwerk
aufweisen.

[0027] Erfindungsgemal sind eine Datenbankeinheit, eine Erzeugungseinheit und eine Vergleichseinheit vorgesehen,
wobei die Datenbankeinheit zum Speichern einer SchmutzParameter-Matrix fir jede der Mehrzahl von Schmutzarten
eingerichtet ist, wobei eine jeweilige Schmutz-Parameter-Matrix fir jeden der Schmutz-Parameter einen vorbestimmten
Wert oder Wertebereich umfasst, wobei die Erzeugungseinheit zum Erzeugen einer aktuellen Schmutz-Parametern-
Matrix in Abhéangigkeit des bestimmten Werts fir den wenigstens einen Schmutz-Parameter eingerichtet ist, wobei die
Vergleichseinheit zum Vergleichen der erzeugten aktuellen Schmutz-

[0028] Parameter-Matrix mit wenigstens einer Teilmenge der in der Datenbankeinheit gespeicherten Schmutz-Para-
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meter-Matrizen und zum Ausgeben eines Vergleichsergebnisses eingerichtet ist, und wobei die Ermittlungseinheit zum
Ermitteln der auf dem beschmutzten Spiilgut haftenden Schmutzart in Abhangigkeit des Vergleichsergebnisses einge-
richtet ist.

[0029] Dieinder Datenbankeinheit gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen bilden eine Referenz, deren Eintrage,
das heiRtdie Werte der Schmutz-Parameter, fir eine bestimmte Schmutzart typische Werte sind. Diese Referenzmatrizen
werden beispielsweise von dem Hersteller der Geschirrspiilmaschine bereitgestellt.

[0030] Beispielsweise wird fir ein mit genau einer Schmutzart beschmutztes Spulgut, eine Schmutz-Parameter-Matrix
bestimmt werden. Hierbei ist es vorteilhaft, wenn die Schmutzart nicht mit anderen Schmutzarten vermischt vorliegt. Um
eine gewisse Streuung einzelner Werter flir Schmutz-Parameter, die beispielsweise von einer Beleuchtungssituation bei
dem Erfassen des Bildes des Splilguts herriihren kénnen, zu berticksichtigen, kann in der jeweiligen Schmutz-Parameter-
Matrix fir eine Schmutzart anstelle eines einzelnen Wertes ein Intervall und/oder ein Toleranzbereich oder Fehlerbereich
angegeben sein. Das Intervall oder der Toleranzbereich kann insbesondere empirisch bestimmt werden, indem ein
jeweiliger Wert fur einen Schmutz-Parameter fiir eine Vielzahl unterschiedlicher Sensorsignale, die jeweils von einem
Spllgut mit genau der einen Schmutzart erfasst wurden, ermittelt wird und anschlieRend eine statistische Auswertung der
Vielzahl an Werten durchgefihrt wird.

[0031] In Ausfiihrungsformen kann vorgesehen sein, dass fiir unterschiedliche Kombinationen von Schmutzart und
Material des Splilguts verschiedene Schmutz-Parameter-Matrizen gespeichert sind, da beispielsweise eine Form eines
Flecks von dem Material des Spiilguts, wie Kunststoff, Glas, Metall oder Porzellan, abhangen kann.

[0032] Die Erzeugungseinheit erzeugt eine aktuelle Schmutz-Parameter-Matrix, deren Werte fiir die Schmutz-Para-
meter in Abhangigkeit des empfangenen Sensorsignals ermittelt oder berechnet werden.

[0033] Die Vergleichseinheit vergleicht die erzeugte aktuelle Schmutz-Parameter-Matrix mit einer oder mehreren der
gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen. Unter Vergleichen wird hierbei insbesondere verstanden, dass jeder
Eintrag der aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix mit dem korrespondierenden Eintrag genau einer der gespeicherten
SchmutzParameter-Matrizen, die genau einer Schmutzart entspricht, verglichen wird. Fir jeden dieser Vergleiche
einzelner Werte von Schmutz-Parametern wird ein Einzelvergleichswert bestimmt, der ein MaR fiir eine Ubereinstimmung
darstellt. Das hierbei verwendete MalRsystem kann dabei in unterschiedlicher Weise ausgestaltet werden. Insbesondere
kann vorgesehen sein, dass das Mafsystem fir unterschiedliche Schmutz-Parameter einer Schmutz-Parameter-Matrix
unterschiedlichist. Weiterhin kann das Maf3system flr gleiche Schmutz-Parameter bei unterschiedlichen Schmutz-Arten,
das heifdt fiir unterschiedliche Schmutz-Parameter-Matrizen, unterschiedlich ist. Auf diese Weise kann eine Gewichtung
fur besonders charakteristische Schmutz-Parameter fir einzelne Schmutzarten erreicht werden.

[0034] Ausgehend von allen Einzelvergleichswerten wird das Vergleichsergebnis bezogen auf den Vergleich der
aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix mitgenau einer der gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen ausgegeben. Das
Vergleichsergebnisistinsbesondere indikativ dafiir, ob die jeweilige Schmutzart auf dem Spuilgut vorhanden ist oder nicht.
Beispielsweise kann im Fall von identischen Matrizen als Vergleichsergebnis eine Ubereinstimmung von 100% ausge-
geben werden. Es sei angemerkt, dass nicht unbedingt fiir jeden Schmutz-Parameter ein Einzelvergleichswert vorliegen
muss, um das Vergleichsergebnis zu ermitteln. Wenn nur wenige Einzelvergleichswerte vorliegen, so kann dies bei-
spielsweise mittels eines Fehlers oder Konfidenzintervalls bezogen auf das Vergleichsergebnis verdeutlich werden. Den
Fehler oder das Konfidenzintervall wird hierbei von der Vergleichseinheit ermittelt und mit dem Vergleichsergebnis
ausgegeben.

[0035] Die Ermittlungseinheit ermittelt auf Basis des Vergleichsergebnisses, welche Schmutzart auf dem Spulgut
haftet. Beispielsweise erfasst die Ermittlungseinheit das Vergleichsergebnis der Vergleichseinheit fiir jeden durchge-
fuhrten Vergleich, vorzugsweise fir jede der gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen. Die Ermittlungseinheit ist
beispielsweise zum Ermitteln mehrere Schmutzarten eingerichtet. Das Ermitteln, ob eine Schmutzart auf dem Spulgut
vorhanden ist, kann wiederum mittels unterschiedlicher MaRRsysteme erfolgen.

[0036] Zum Beispiel wird bei einer Ubereinstimmung von 100% ermittelt, dass die entsprechende Schmutzart auf dem
Spilgut vorhanden ist.

[0037] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform der Geschirrspilmaschine ist eine Lerneinheit vorgesehen, die dazu
eingerichtet ist, zumindest eine von den in der Datenbankeinheit gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen in
Abhangigkeit von bestimmten Werten fir wenigstens einen Schmutz-Parameter anzupassen.

[0038] Man kann auch sagen, dass die Lerneinheit dazu eingerichtet ist, die zumindest eine gespeicherte Schmutz-
Parameter-Matrix zu optimieren. Beispielsweise kann dies im Rahmen eines Lernmodus erfolgen, in dem ein Benutzer
gezielt mit einzelnen Schmutzarten beschmutztes Spulgut vorgibt. Alternativ kann in einem Regelbetrieb der Geschirr-
spllmaschine von dem Benutzer eine Bestatigung fiir eine bestimmte Schmutzart abgefragt werden. Durch regelmaRiges
Abfragen dieser Art kann das Ermitteln der Schmutzart tber die Zeit hinweg stetig verbessert werden.

[0039] GemaR einer weiteren Ausfuhrungsform der Geschirrspllmaschine umfasst das Sensorsignal eine Information
betreffend eine zum Spulen des beschmutzten Spllguts benutzte Spiilflotte.

[0040] Beispielsweise weist die Geschirrspilmaschine einen Spiulflottensensor auf, der eine Triibung der Spllflotte
wahrend des Spulprogramms erfasst. Die Tribung der Spilflotte kann in Form eines Schmutz-Parameters in der
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Schmutz-Parameter-Matrix flr eine jeweilige Schmutzart enthalten sein. Somit Iasst sich das Ermitteln der Schmutzart
weiter verbessern.

[0041] AuBerder Tribung der Spiulflotte kann beispielsweise eine Partikelgrofie vonin der Spiilflotte gelosten Partikeln,
eine Leitfahigkeit der Spiilflotte und/oder ein pH-Wert der Spiilflotte erfasst und als Sensorsignal ausgegeben werden.
[0042] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform der Geschirrspilmaschine umfasst das Sensorsignal eine Information
betreffend eine in einem bestimmten Zeitintervall vor einem Start des Spulprogramms durch einen Benutzer der
Geschirrspulmaschine zubereitete und/oder konsumierte Speise.

[0043] Beispielsweise ist die Geschirrsplilmaschine mit einer Kiichenmaschine, einem Kochfeld und/oder einem
Backofen vernetzt, oder auch mit einem digitalen Kochbuch und/oder Kalender, die der Benutzer verwendet. Eine solche
Vernetzung kann beispielsweise tber ein WLAN oder LAN, oder auch mittels Bluetooth® erfolgen. Das bestimmte
Zeitintervall betragt beispielsweise einige Stunden oder einen Tag.

[0044] GemaR einer weiteren Ausflihrungsform der Geschirrsplilmaschine ist die Steuerungsvorrichtung dazu einge-
richtet, die Durchfihrung eines laufenden Spllprogramms anzupassen.

[0045] Die Anpassung erfolgt vorzugsweise in Abhangigkeit eines wahrend der Durchfiihrung empfangenen Sensor-
signals, wie beispielsweise eines von einem Triibungssensor empfangen Sensorsignals.

[0046] Gemal einer weiteren Ausflihrungsform der Geschirrspilmaschine ist eine Kamera an der Geschirrspil-
maschine angeordnet, wobei die Kamera zum Erfassen eines optischen Sensorsignals des Spiilguts und zum Ausgeben
des erfassten optischen Sensorsignals an die Empfangseinheit eingerichtet ist.

[0047] Die Kamera ist insbesondere derart an der Geschirrsplilmaschine angeordnet, dass diese das optische
Sensorsignal des Spllguts bei einem Beschicken der Geschirrspilmaschine mit dem Spllgut erfasst.

[0048] GemaR einer weiteren Ausfihrungsform der Geschirrspiilmaschine ist eine Statistikeinheit vorgesehen, welche
dazu eingerichtet ist, eine Haufigkeitsverteilung zu ermitteln, welche eine Haufigkeit des Auftretens unterschiedlicher
Schmutzarten umfasst, wobei die Ermittlungseinheit zum Ermitteln der auf dem beschmutzten Spulgut haftenden
Schmutzart in Abhangigkeit der Haufigkeitsverteilung eingerichtet ist.

[0049] Die Statistikeinheit ermittelt die Haufigkeitsverteilung insbesondere in Abhangigkeit von ermittelten Schmutz-
arten und Uber langere Zeitraume hinweg. Das heil3t, dass die Statistikeinheit beispielsweise jede ermittelte Schmutzart
abspeichert, vorzugsweise gemeinsam mit einem jeweiligen Zeitstempel des Ermittlungszeitpunkts. Fir jede der
Schmutzarten ergibt sich damit eine gewisse statistische Wahrscheinlichkeit fiir ihr Auftreten. Fur unterschiedliche
Nutzer kann aufgrund unterschiedlicher Vorlieben die Haufigkeitsverteilung unterschiedlich sein. Aus der Haufigkeits-
verteilung lassen sich beispielsweise auch Muster in Bezug auf ein zeitliches Auftreten bestimmter Schmutzarten
ablesen. Ein Beispiel fiir ein Muster ist, dass es an Freitagen Fisch mit Kartoffeln zu essen gibt, woraus bestimmte
Schmutzarten resultieren. Ein weiteres Beispiel fiir ein Muster ist, dass Wein insbesondere abends konsumiert wird. Die
Haufigkeitsverteilung kann vorteilhaft sein, wenn bei einer Ermittlung zwei Schmutzarten mit gleicher Unsicherheit
ermittelt werden, das heif3t, wenn ihr Vergleichsergebnis das gleiche ist. Dann kann zum Beispiel die in der Haufigkeits-
verteilung haufiger aufgetretene Schmutzart ausgewahlt werden, da die Wahrscheinlichkeit fiir ihr Auftreten gréer ist.
[0050] In Ausfuhrungsformen kann eine Korrelationseinheit vorgesehen sein, die insbesondere auch Bestandteil der
Statistikeinheit sein kann. Die Korrelationseinheit ist dazu eingerichtet, eine Korrelation zwischen unterschiedlichen
Schmutzarten bereitzustellen und/oder auf Basis der von der Statistikeinheit ermittelten Haufigkeitsverteilung zu ermit-
teln.

[0051] Beispielsweise kann eine Korrelation zwischen Ketchup und Fett ermittelt werden, da fetthaltige Speisen, wie
Pommes oder Grillwurst, bevorzugt mit Ketchup konsumiert werden.

[0052] GemaR einer weiteren Ausflihrungsform der Geschirrspllmaschine ist eine Kommunikationseinheit vorge-
sehen, welche zur Kommunikation mit einer externen Einheit eingerichtet ist, insbesondere mit einem externen Kiichen-
gerat, einem Mobilgerat, und/oder einem Server.

[0053] Der Server ist beispielsweise ein Server eines Diensteanbieters und/oder eines Herstellers der Geschirrsplil-
maschine. Der Server kann einerseits zum Bereitstellen von Schmutz-Parameter-Matrizen unterschiedlicher Schmutz-
arten abgefragt werden. In Ausfiihrungsformen kann die Kommunikationseinheit das empfangene Sensorsignal an den
Server Ubermitteln, der dieses auswertet und die ermittelten Schmutzarten an die Geschirrspiilmaschine zurlickmeldet.
[0054] GemaR einer weiteren Ausfihrungsform der Geschirrsplilmaschine ist eine Benutzerschnittstelle zum Erfassen
einer Benutzereingabe in Abhangigkeit einer ermittelten Schmutzart durch die Ermittlungseinheit vorgesehen.

[0055] Dies ist vorteilhaft, da beispielsweise bei einer unsicheren Erkennung der Benutzer befragt werden kann. Die
Benutzerschnittstelle kann insbesondere durch eine Applikation, die auf einem Mobilgerat des Benutzers installiert ist,
realisiert sein.

[0056] Die jeweilige Einheit, beispielsweise die Datenbankeinheit, die Vergleichseinheit, die Ermittlungseinheit, die
Bildverarbeitungseinheit, die Erzeugungseinheit, die Lerneinheit, die Statistikeinheit und/oder die Korrelationseinheit
kann hardwaretechnisch und/oder softwaretechnisch implementiert sein. Bei einer hardwaretechnischen Implementie-
rung kann die jeweilige Einheit zum Beispiel als Computer oder als Mikroprozessor ausgebildet sein. Bei einer
softwaretechnischen Implementierung kann die jeweilige Einheit als Computerprogrammprodukt, als eine Funktion,
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als eine Routine, als Teil eines Programmcodes oder als ausfiihrbares Objekt ausgebildet sein.

[0057] Gemal einem zweiten Aspekt wird eine Anordnung mit einer Geschirrspiilmaschine, insbesondere einer
Haushaltsgeschirrspiilmaschine, und einer Recheneinheit vorgeschlagen, wobei die Geschirrspilmaschine und die
Recheneinheit zu einer Datenkommunikation miteinander eingerichtet sind. Die Geschirrspiilmaschine umfasst eine
Steuerungsvorrichtung zum Durchfiihren eines Spllprogramms zum Spulen von beschmutztem Spuilgut. Die Rechen-
einheit umfasst eine Empfangseinheit zum Empfangen eines fiir eine auf dem beschmutzten Spulgut haftende Schmut-
zart einer Mehrzahl von Schmutzarten indikativen Sensorsignals, wobei eine jede der Schmutzarten durch eine Schmutz-
Parameter-Matrix, in der jede Position einem Schmutz-Parameter zugeordnet ist, bestimmt ist, wobei eine Ermittlungs-
einheit vorgesehen ist, die zum Ermitteln der auf dem beschmutzten Spulgut haftenden Schmutzart in Abhangigkeit des
empfangenen Sensorsignals eingerichtet ist. Die Steuerungsvorrichtung ist zum Durchfiihren des Spulprogramms in
Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart eingerichtet.

[0058] DieRecheneinheitempfangtinsbesondere von der Geschirrspilmaschine das Sensorsignal. Alternativ kann die
Recheneinheit das Sensorsignal von einer zu der Geschirrspilmaschine externen Vorrichtung, beispielsweise einem
Mobilgerat des Nutzers der Geschirrspllmaschine, empfangen.

[0059] Die Datenkommunikation zwischen der Geschirrsplilmaschine und der Recheneinheit erfolgt insbesondere
Uber das Internet, wobei eine Kommunikationsverbindung beispielsweise mittels WLAN, Mobilfunk, ein VPN und der-
gleichen hergestellt wird. Die Recheneinheit umfasst vorzugsweise einen Server. Die Recheneinheit kann auch als eine
Instanz einer Applikation auf einem Server ausgebildet sein.

[0060] Vorteilhaft kann die Recheneinheit Uber eine sehr hohe Rechenleistung verfiigen, weshalb die Ermittlung der
Schmutzart in Abhéngigkeit des Sensorsignals mittels komplexer Algorithmen in kurzer Zeit méglich ist.

[0061] Die fir die vorgeschlagene Geschirrspiilmaschine gemaf dem ersten Aspekt beschriebenen Ausfilihrungs-
formen und Merkmale gelten fir die vorgeschlagene Anordnung von Geschirrsplilmaschine und Recheneinheit ent-
sprechend. Insbesondere kdnnen die verschiedenen Einheiten, wie die Ermittlungseinheit, die Bildverarbeitungseinheit,
die Datenbankeinheit, die Erzeugungseinheit, die Vergleichseinheit, die Lerneinheit, die Statistikeinheit usw. als ein
Bestandteil der Recheneinheit ausgebildet sein.

[0062] Die Recheneinheit ibermittelt der Steuerungsvorrichtung beispielsweise die ermittelte Schmutzart, woraufhin
diese das Spulprogramm in Abhéngigkeit der ermittelten Schmutzart durchfihrt.

[0063] GemalR einemdritten Aspektwird ein Verfahren zum Betreiben einer Geschirrspilmaschine, insbesondere einer
Haushaltsgeschirrspulmaschine, mit einer Steuerungsvorrichtung zum Durchfiihren eines Spilprogramms zum Spllen
von beschmutztem Spililgut vorgeschlagen. In einem ersten Schritt wird ein fir eine auf dem beschmutzten Spulgut
haftende Schmutzart einer Mehrzahl von Schmutzarten indikatives Sensorsignal empfangen, wobei eine jede der
Schmutzarten durch eine Schmutz-Parameter-Matrix, in der jede Position einem Schmutz-Parameter zugeordnet ist,
bestimmt ist. In einem zweiten Schritt wird die auf dem beschmutzten Spiilgut haftende Schmutzart in Abhangigkeit des
Sensorsignals ermittelt. In einem dritten Schritt wird das Spulprogramm in Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart
durchgefihrt.

[0064] Dieses Verfahren wird erfindungsgemaf mit einer Geschirrspilmaschine gemal dem ersten Aspekt durchge-
fihrt. Das Verfahren kann entsprechend auch mit der Anordnung umfassend eine Geschirrspilmaschine und eine
Recheneinheit gemal dem zweiten Aspekt durchgefiihrt werden, auch wenn ein solches Verfahren nicht Teil der in den
Anspriichen definierten Erfindung ist.

[0065] Die fiir die vorgeschlagene Geschirrspilmaschine beschriebenen Ausfiihrungsformen und Merkmale gelten fiir
das vorgeschlagene Verfahren entsprechend.

[0066] GemalR einem vierten Aspekt wird ein Computerprogrammprodukt vorgeschlagen, welches Befehle umfasst,
die bei der Ausfihrung des Programms durch einen Computer diesen veranlassen, das Verfahren gemaR dem dritten
Aspekt auszufiihren.

[0067] Ein Computerprogrammprodukt, wie z.B. ein Computerprogramm-Mittel, kann beispielsweise als Speicher-
medium, wie z.B. Speicherkarte, USB-Stick, CD-ROM, DVD, oder auch in Form einer herunterladbaren Datei von einem
Server in einem Netzwerk bereitgestellt oder geliefert werden. Dies kann zum Beispiel in einem drahtlosen Kommunika-
tionsnetzwerk durch die Ubertragung einer entsprechenden Datei mit dem Computerprogrammprodukt oder dem
Computerprogramm-Mittel erfolgen.

[0068] Weitere mogliche Implementierungen der Erfindung umfassen auch nicht explizit genannte Kombinationen von
zuvor oder im Folgenden beziiglich der Ausfiihrungsbeispiele beschriebenen Merkmale oder Ausfiihrungsformen. Dabei
wird der Fachmann auch Einzelaspekte als Verbesserungen oder Erganzungen zu der jeweiligen Grundform der
Erfindung hinzufiigen.

[0069] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen und Aspekte der Erfindung sind Gegenstand der Unteranspriiche sowie
der im Folgenden beschriebenen Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung. Im Weiteren wird die Erfindung anhand von
bevorzugten Ausfluhrungsformen unter Bezugnahme auf die beigelegten Figuren naher erlautert.

Fig. 1 zeigt eine schematische perspektivische Ansicht einer Ausflihrungsform einer Geschirrsptilmaschine;
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Fig. 2 zeigt ein allgemeines Beispiel fir eine Schmutz-Parameter-Matrix;
Fig. 3 zeigt spezifische Beispiele fur drei Schmutz-Parameter-Matrizen;
Fig. 4 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines Ausflihrungsbeispiels einer Geschirrspiilmaschine,

Fig. 5 zeigt ein schematisches Blockschaltbild einer beispielhaften Anordnung mit einer Geschirrspiilmaschine und
einer Recheneinheit; und

Fig. 6 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines Ausfliihrungsbeispiels fir ein Verfahren zum Betreiben einer
Geschirrspilmaschine.

[0070] In den Figuren sind gleiche oder funktionsgleiche Elemente mit denselben Bezugszeichen versehen worden,
sofern nichts anderes angegeben ist.

[0071] Die Fig. 1 zeigt eine schematische perspektivische Ansicht einer Ausflihrungsform einer Geschirrspilmaschine
1, die hier als eine Haushaltsgeschirrspiilmaschine ausgebildet ist. Die Haushaltsgeschirrspllmaschine 1 umfasst einen
Spulbehalter 2, der durch eine Tur 3, insbesondere wasserdicht, verschliebar ist. Hierzu kann zwischen der Tur 3 und
dem Spilbehélter 2 eine Dichteinrichtung vorgesehen sein. Der Spulbehalter 2 ist vorzugweise quaderférmig. Der
Spllbehalter 2 kann in einem Gehause der Haushaltsgeschirrspllmaschine 1 angeordnet sein. Der Spiilbehalter 2 und
die Tur 3 kdnnen einen Spllraum 4 zum Spulen von Spulgut 30 bilden.

[0072] DieTur3istinderFig. 1inihrer gedffneten Stellung dargestellt. Durch ein Schwenken um eine an einem unteren
Ende der Tur 3 vorgesehene Schwenkachse 5 kann die Tir 3 geschlossen oder gedffnet werden. Mit Hilfe der Tur 3 kann
eine Beschickungsoffnung 6 des Spulbehalters 2 geschlossen oder gedffnet werden. Der Spiilbehalter 2 weist einen
Boden 7, eine dem Boden 7 gegeniiberliegend angeordnete Decke 8, eine der geschlossenen Tir 3 gegenuberliegend
angeordnete Rickwand 9 und zwei einander gegeniliberliegend angeordnete Seitenwande 10, 11 auf. Der Boden 7, die
Decke 8, die Ruckwand 9 und die Seitenwande 10, 11 kdnnen beispielsweise aus einem Edelstahlblech gefertigt sein.
Alternativ kann beispielsweise der Boden 7 aus einem Kunststoffmaterial gefertigt sein.

[0073] Die Haushaltsgeschirrspilmaschine 1 weist ferner zumindest eine Spulgutaufnahme 12 bis 14 auf. Vorzugs-
weise kdnnen mehrere, beispielsweise drei, Splilgutaufnahmen 12 bis 14 vorgesehen sein, wobei die Spulgutaufnahme
12 eine untere Spulgutaufnahme oder ein Unterkorb, die Spulgutaufnahme 13 eine obere Spilgutaufnahme oder ein
Oberkorb und die Spulgutaufnahme 14 eine Besteckschublade sein kann. Wie die Fig. 1 weiterhin zeigt, sind die
Spulgutaufnahmen 12 bis 14 Ubereinander in dem Spulbehalter 2 angeordnet. Jede Spulgutaufnahme 12 bis 14 ist
wahlweise in den Spllbehalter 2 hinein- oder aus diesem herausverlagerbar. Insbesondere ist jede Spiilgutaufnahme 12
bis 14 in einer Einschubrichtung E in den Spllbehalter 2 hineinschiebbar oder hineinfahrbar und entgegen der Ein-
schubrichtung E in einer Auszugsrichtung A aus dem Spuilbehélter 2 herausziehbar oder herausfahrbar.

[0074] Ander Tur 3istferner eine Steuerungsvorrichtung 15 zum Durchfiihren eines Spulprogramms zum Spiilen von
beschmutztem Spiilgut 30 angeordnet. Die Steuerungsvorrichtung 15 umfasst in diesem Beispiel eine Empfangseinheit
16 (siehe Fig. 4) zum Empfangen eines fir eine auf dem beschmutzten Spulgut 30 haftende Schmutzart SA, SB, SC einer
Mehrzahl von Schmutzarten SA, SB, SCindikativen Sensorsignals. Eine jede der Schmutzarten SA, SB, SCistdurch eine
Schmutz-Parameter-Matrix MXA, MXB, MXC (siehe Fig. 3) bestimmt. Bei dem Schmutz handelt es sich zum Beispiel um
Fett SA, Reste von Reis SB und eine dunkle SoRRe SC. Weiterhin weist die Steuerungsvorrichtung 15 eine Ermittlungs-
einheit 20 (siehe Fig. 4) auf, die zum Ermitteln der auf dem beschmutzten Spuilgut 30 haftenden Schmutzart SA, SB, SCin
Abhangigkeit des empfangenen Sensorsignals eingerichtet ist. Die Steuerungsvorrichtung 15 flihrt das Spilprogramm in
Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart SA, SB, SC aus, um ein verbessertes Reinigungsergebnis zu erreichen.
[0075] Fig. 2 zeigtein allgemeines Beispiel fur eine Schmutz-Parameter-Matrix SMX. Die dargestellte allgemeine Form
der Schmutz-Parameter-Matrix SMX weist eine Anzahl von nXm Eintragen auf, wobei n die Anzahl der Zeilen und m die
Anzahl der Spalten ist. Jeder der Eintrage a_11,a_12, ...,a_1m, a_21,... a_n1,... a_nm steht fiir einen SchmutzPara-
meter.

[0076] Man kann Schmutz-Parameter a_11 - a_nm zum Beispiel in unterschiedliche Kategorien oder Klassen unter-
teilen. Ein Beispiel fir eine solche Unterteilung ist in nachfolgender Tabelle 1 gezeigt. Die in der Tabelle 1 gezeigten
Beispiele fliir Schmutz-Parameter a_11 - a_nm basieren auf einem optischen Sensorsignal, das eine Bildinformation des
beschmutzten Spiuilguts 30 (siehe Fig. 1) umfasst. Die Bildinformation wird insbesondere als ein digitales Bild, das eine
Vielzahl an Pixeln umfasst, von der Empfangseinheit 16 empfangen. Diejenigen Pixel, die eine Verschmutzung zeigen,
sind in der Tabelle 1 als Schmutzpixel bezeichnet.
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Tabelle 1:

Kategorie Beispiel 1 Beispiel 2

Raumliche Verteilung | Anzahl von Schmutzpixeln in einem Randbe- Mittlerer Abstand der Schmutzpixel von
reich des Spllguts einer Mitte des Splguts

Morphologie Anzahl von zusammenhangenden Flachen von | Anzahl von Pixeln der groften zusam-
Schmutzpixeln menhangenden Flache

Farbe Mittelwert des Griinwerts aller Schmutzpixel Standardabweichung des Mittelwerts

des Grlinwerts

Textur Mittlerer Grauwert aller Schmutzpixel, nachdem | Dichte der Schmutzpixel, deren Grau-
das Bild in ein Graustufenbild transformiert wert Uber dem mittleren Grauwert liegt
wurde

[0077] Es sei angemerkt, dass die Kategorien und die spezifischen Beispiele der Tabelle 1 nur beispielhaft und nicht
erschopfend zu verstehen sind.

[0078] Firjeden Schmutz-Parametera_11-a_nmkann beispielsweise eine Ermittlungsvorschrift vorbestimmt sein, die
angibt, wie ausgehend von dem digitalen Bild des Spulguts 30 der jeweilige Schmutzparameter a_11 - a_nm bestimmt
wird. Verschiedene Schmutzparameter a_11 - a_nm kdnnen vollkommen unabhéngig voneinander sein, wie beispiels-
weise " Mittlerer Abstand der Schmutzpixel von einer Mitte des Spuilguts" und "Mittelwert des Griinwerts aller Schmutz-
pixel", oder sie kdnnen gegenseitige Abhangigkeiten aufweisen, wie beispielsweise "Mittelwert des Grunwerts aller
Schmutzpixel" und " Standardabweichung des Mittelwerts des Griinwerts".

[0079] Fir eine bestimmte Schmutzart weisen die verschiedenen Schmutz-Parameter a_11 - a_nm insbesondere
charakteristische Werte auf, das heil}t, die Werte liegen in einem bestimmten Bereich, der beispielsweise empirisch
ermittelt werden kann. Beispielsweise weisen Reiskdrner eine bestimmte GréRe, beispielsweise 1 - 10 mm, und Form,
beispielsweise elliptisch, auf, wobei diese Werte zum Beispiel von einem Betrachtungswinkel und der Reissorte ab-
hangen. Spaghetti weisen eine langliche, zusammenhangende, krummlinige Struktur. Fir jede Schmutzart kénnen
charakteristische Eigenschaften genutzt werden, um eine Mehrzahl von Schmutz-Parametern a_11 - a_nm so zu einer
Schmutz-Parameter-Matrix SMX zusammenzustellen, dass sich die charakteristischen Eigenschaften unterscheiden
lassen, das heifdt, dass sich die Schmutzarten anhand der Werte der Schmutz-Parameter a_11-a_nm erkennen lassen.
[0080] Fig. 3 zeigt spezifische Beispiele fir drei Schmutz-Parameter-Matrizen MXA, MXB, MXC flr drei Schmutzarten
SA, SB, SC (siehe Fig. 1), wobei die Schmutz-Parameter-Matrizen MXA, MXB, MXC aus Griinden der Ubersicht nur vier
Schmutz-Parameter enthalten. Weiterhin ist ein Beispiel fur eine ermittelte aktuelle Schmutz-Parameter-Matrix MXi
dargestellt.

[0081] Beiden Schmutzarten SA, SB, SC handelt es sich beispielsweise um eine dunkle Sol3e SA, Mayonnaise SB und
Schokoladensofie SC. Das Sensorsignal ist ein digitales Bild des beschmutzten Spulguts 30 (siehe Fig. 1). Die Schmutz-
Parameter a_11 - a_nm (siehe Fig. 2) haben beispielsweise die Bedeutung einer raumlichen Verteilung von Schmutz-
Pixeln auf dem Spulgut, einer mittleren Helligkeit der Schmutz-Pixel, einer Homogenitat einer von den Schmutz-Pixeln
gebildeten Flache und einer Anzahl von Schmutz-Pixeln, deren Helligkeit unter einem Schwellwert liegt normiert auf die
Gesamtzahl der SchmutzPixel.

[0082] Die Schmutz-Parameter-Matrizen MXA, MXB, MXC sind beispielswiese charakteristisch fir die jeweilige
Schmutzart SA, SB, SC. Fur jeden der definierten Schmutz-Parameter a_11 - a_nm enthalten sie einen Wertebereich,
der beispielsweise durch empirische Messungen ermittelt wurde. Bei einer solchen Messung wird beispielsweise auf
Basis eines Sensorsignals eines Spulguts 30, das nur mit der Schmutzart SA beschmutzt ist, die Schmutz-Parameter-
Matrix MXA bestimmt. Diese Messungen werden vorzugsweise von einem Hersteller der Geschirrspilmaschine 1
durchgefuhrt und die Schmutz-Parameter-Matrizen MXA, MXB, MXC bereitgestellt.

[0083] Bei dem Betrieb der Geschirrspllmaschine 1 wird das Sensorsignal des beschmutzten Spulguts 30 erfasst.
Insbesondere wird ein Foto des Spulguts 30 aufgenommen und an die Empfangseinheit 16 Gbermittelt. Auf Basis des
Sensorsignals wird die aktuelle Schmutz-Parameter-Matrix MXi ermittelt, indem der Wert jedes Schmutz-Parameters
a_11 - a_nm auf Basis des Sensorsignals ermittelt wird.

[0084] Durch Vergleichen der aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix MXi mit den SchmutzParameter-Matrizen MXA,
MXB, MXC lasst sich insbesondere ermitteln, welche Schmutzart SA, SB, SC auf dem Spilgut 30 vorhanden ist. Der
Vergleich wird insbesondere von einer Vergleichseinheit 24 (siehe Fig. 4) durchgefiihrt. Hierbei wird beispielsweise eine
Wahrscheinlichkeit fir jede der Schmutzarten SA, SB, SC ermittelt.

[0085] Der Vergleich der aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix MXi mit der Schmutz-Parameter-Matrix MXA ergibt
beispielsweise, dass alle Werte der aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix MXiinnerhalb des jeweiligen Wertebereichs der
Schmutz-Parameter-Matrix MXA liegen. Damit ergibt sich eine sehr hohe Wahrscheinlichkeit dafiir, dass die Schmutzart



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 4 076 123 B1

SA auf dem Spiilgut 30 vorhanden ist.

[0086] Der Vergleich mit den weiteren Schmutz-Parameter-Matrizen MXB, MXC zeigt Abweichungen in wenigstens
einem Schmutz-Parametera_11 - a_nm. Die Wahrscheinlichkeit, dass die Schmutzart SB auf dem Spulgut 30 vorhanden
ist, ist sehr gering, da alle Parameterwerte auf3erhalb des jeweiligen Wertebereichs der Schmutz-Parameter-Matrix MXB
liegen. Die Wahrscheinlichkeit, dass die Schmutzart SC auf dem Spiilgut 30 vorhanden ist, ist mittelmaRig, da zwei
Parameterwerte auf3erhalb des jeweiligen Wertebereichs der Schmutz-Parameter-Matrix MXC liegen.

[0087] Dieses Vergleichsergebnis kann unterschiedlich interpretiert werden. Eine erste Interpretation kénnte sein, dass
nur die Schmutzart SA auf dem Spulgut 30 vorhanden ist. Eine zweite Interpretation kénnte sein, dass die Schmutzart SA
mit einer kleinen Menge der Schmutzart SB auf dem Spuilgut vorhanden ist. Die Interpretation des Vergleichsergebnisses
wird insbesondere von einer Ermittlungseinheit 20 (siehe Fig. 4) durchgefihrt wird.

[0088] Fig. 4 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines Ausflihrungsbeispiels einer Geschirrspilmaschine 1. Es
handelt sich beispielsweise um die Haushaltsgeschirrsptlmaschine 1 der Fig. 1. Die Haushaltsgeschirrspilmaschine
umfasst eine Steuerungsvorrichtung 15, eine Empfangseinheit 16, eine Kamera 17, eine Benutzerschnittstelle 18, eine
Ermittlungseinheit 20, welche als Bestandteile eine Bildverarbeitungseinheit 21, eine Erzeugungseinheit 23 und eine
Vergleichseinheit 24 aufweist, eine Datenbankeinheit 22, eine Lerneinheit 25, eine Statistikeinheit 26 und eine Kom-
munikationseinheit 27.

[0089] Die Empfangseinheit 16 ist zum Empfangen eines Sensorsignals von beschmutztem Spiilgut 30 (siehe Fig. 1)
eingerichtet. Das Sensorsignal kann dabei von der Kamera 17 in Form eines Bildes oder Fotos des Spilguts 30
bereitgestellt werden. Alternativ oder zusatzlich kann das Sensorsignal von einer externen Einheit 50, beispielswiese
einem Mobilgerat des Benutzers, empfangen werden. Weiterhin kann das Sensorsignal von der Kommunikationseinheit
27 empfangen und an der Empfangseinheit 16 bereitgestellt werden. Die Empfangseinheit 16 Ubermittelt das empfang-
ene Sensorsignal an die Ermittlungseinheit 20. Die Ermittlungseinheit 20 ist dazu eingerichtet, eine auf dem Spiilgut 30
haftende Schmutzart SA, SB, SC (seihe Fig. 1) zu ermitteln.

[0090] In diesem Beispiel umfasst das Sensorsignal ein Bild des Spllguts 30. Mittels der Bildverarbeitungseinheit 21
wird das empfangene Sensorsignal verarbeitet. Insbesondere wird fiir jeden Schmutz-Parameter a_11 - a_nm ein Wert
ermittelt. Die Erzeugungseinheit 23 erzeugt aus den ermittelten Werten eine aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix MXi
(siehe Fig. 3). Die Vergleichseinheit 24 vergleicht die aktuelle Schmutz-Parameter-Matrix MXi mit gespeicherten
Schmutz-Parameter-Matrizen MXA, MXB, MXC (siehe Fig. 3), die sie von der Datenbankeinheit 22 abruft. Vorzugsweise
wird die aktuelle Schmutz-Parameter-Matrix MXi mit jeder gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrix MXA, MXB, MXC
verglichen. Als Vergleichsergebnis wird beispielsweise eine Wahrscheinlichkeit dafiir ermittelt, dass die durch die
jeweilige gespeicherte Schmutz-Parameter-Matrix MXA, MXB, MXC reprasentierte Schmutzart SA, SB, SC auf dem
Spllgut 30 vorhanden ist. Basierend auf dem Vergleichsergebnis ermittelt die Ermittlungseinheit 20, welche der
Schmutzarten SA, SB, SC auf dem Spilgut 30 vorhanden ist und gibt dies an die Steuerungsvorrichtung 15 aus. Die
Steuerungsvorrichtung 15 fihrt daraufhin ein Spllprogramm durch, das insbesondere speziell an die vorhandenen
Schmutzarten SA, SB, SC angepasst ist.

[0091] Mittels der Benutzerschnittstelle 18 kann der Benutzer der Haushaltsgeschirrspilmaschine 1 Uber erkannte
Schmutzarten SA, SB, SC informiert werden und/oder der Benutzer kann aufgefordert werden, eine erkannte Schmutzart
SA, SB, SC zu bestatigen. Eine solche Riickmeldung seitens des Benutzers kann vorteilhaft durch die Lerneinheit 25 dazu
verwendetwerden, die in der Datenbankeinheit 22 gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen SA, SB, SC anzupassen,
so dass die Ermittlung der Schmutzarten SA, SB, SC zukinftig verbessert ist.

[0092] Die Statistikeinheit 26 istdazu eingerichtet, auf Basis der ermittelten Schmutzarten SA, SB, SC eine Haufigkeits-
verteilung zu ermitteln, welche fur zukinftige Ermittlungen eine statistische Wahrscheinlichkeit fir das Auftreten be-
stimmter Schmutzarten SA, SB, SC enthalt. Hierbei kann insbesondere eine Korrelation zwischen verschiedenen
Schmutzarten SA, SB, SC sowie eine Korrelation zwischen einem Zeitpunkt des Auftretens und einer Schmutzart SA,
SB, SC ermittelt werden, was die Ermittlung der Schmutzarten SA, SB, SC zukiinftig verbessern kann.

[0093] Die Kommunikationseinheit 27 ist insbesondere zur Kommunikation mit anderen Haushaltsgeraten des Be-
nutzers, wie eine Kiichenmaschine, einem Gargerat und/oder einem Kuhlschrank, oder mit Anwendungen wie einem
digitalen Kochbuch oder Kalender des Benutzers eingerichtet. Von diesen externen Einrichtungen kénnen zusatzliche
Informationen bezlglich einer zu erwartenden Schmutzart SA, SB, SC empfangen und ausgewertet werden, um die
Ermittlung der Schmutzarten SA, SB, SC zu verbessern.

[0094] Fig. 5 zeigt ein schematisches Blockschaltbild einer beispielhaften Anordnung mit einer Geschirrspiilmaschine
1, beispielsweise der Haushaltsgeschirrspilmaschine 1 der Fig. 1, und einer Recheneinheit 100. Die Geschirrspiil-
maschine 1 und die Recheneinheit 100 sind mittels einer Kommunikationsverbindung DATA zur Kommunikation mit-
einander eingerichtet. Die Recheneinheit 100 ist beispielsweise als ein Server ausgebildet und ist tUber das Internet
erreichbar. Die Geschirrspllmaschine 1 umfasst daher eine Netzwerkschnittstelle, wie ein WLAN-Modul, so dass sie iber
einen Internetzugang des Benutzers eine Kommunikationsverbindung mit dem Server 100 herstellen kann. Bei dieser
Anordnung kann die Geschirrspilmaschine 1 einen relativ einfachen Aufbau aufweisen. Insbesondere kann es aus-
reichend sein, wenn die Geschirrspilmaschine eine Steuerungsvorrichtung 15 (siehe Fig. 1 oder 4) aufweist. Die
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Empfangseinheit 16 (siehe Fig. 4) und die Ermittlungseinheit 20 (siehe Fig. 4) sind hierbei insbesondere von dem Server
100 umfasst. Weitere, optionale Einheiten, wie eine Bildverarbeitungseinheit 21 (siehe Fig. 4), eine Erzeugungseinheit 23
(siehe Fig. 4), eine Vergleichseinheit 24 (siehe Fig. 4), eine Datenbankeinheit 22 (siehe Fig. 4), eine Lerneinheit 25 (siehe
Fig. 4) und/oder eine Statistikeinheit 26 (siehe Fig. 4) sind vorzugsweise ebenfalls von dem Server 100 umfasst, kénnen
aber auch von der Geschirrspllmaschine 1 umfasst sein.

[0095] Diese Anordnung hatinsbesondere den Vorteil, dass fir das Ermitteln der Schmutzarten SA, SB, SC (siehe Fig.
1) die hohe Rechenleistung des Servers 100 zur Verfligung steht, was eine Ermittlungsdauer verkurzt.

[0096] Fig.6zeigtein schematisches Blockschaltbild eines Ausflihrungsbeispiels fiir ein Verfahren zum Betreiben einer
Geschirrspilmaschine 1, insbesondere der Haushaltsgeschirrspilmaschine 1 der Fig. 1 oder 4, aber auch der Geschirr-
spllmaschine 1 in der Anordnung mit der Recheneinheit 100 der Fig. 5. Die Geschirrspilmaschine 1 umfasst eine
Steuerungsvorrichtung 15 (siehe Fig. 1 oder 4) zum Durchfiihren eines Spulprogramms zum Spilen von beschmutztem
Spllgut 30 (siehe Fig. 1). In einem ersten Schritt S1 wird ein fiir eine auf dem beschmutzten Spulgut 30 haftende
Schmutzart SA, SB, SC (siehe Fig. 1) einer Mehrzahl von Schmutzarten SA, SB, SC indikatives Sensorsignal empfangen.
In einem zweiten Schritt S2 wird die auf dem beschmutzten Spiilgut 30 haftende Schmutzart SA, SB, SC in Abhangigkeit
des Sensorsignals ermittelt. In einem dritten Schritt S3 wird das Spulprogramm in Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart
SA, SB, SC durchgefihrt.

[0097] Obwohl die vorliegende Erfindung anhand von Ausfiihrungsbeispielen beschrieben wurde, ist sie vielfaltig
modifizierbar.

Verwendete Bezugszeichen:

[0098]

1 Geschirrspiilmaschine
2 Spulbehalter

3 Tar

4 Spllraum

5 Schwenkachse

6 Beschickungsoéffnung
7 Boden

8 Decke

9 Rickwand

10 Seitenwand

11 Seitenwand

12 Spulgutaufnahme

13 Spulgutaufnahme

14 Spulgutaufnahme

15 Steuerungsvorrichtung
16 Empfangseinheit

17 Kamera

18 Benutzerschnittstelle
20 Ermittlungseinheit

21 Bildverarbeitungseinheit
22 Datenbankeinheit

23 Erzeugungseinheit

24 Vergleichseinheit

25 Lerneinheit

26 Statistikeinheit

27 Kommunikationseinheit
30 Spllgut

50 externe Einheit

100 Recheneinheit

an Schmutz-Parameter
a_12 Schmutz-Parameter
a_1m  Schmutz-Parameter
a_21 Schmutz-Parameter
a_n1 Schmutz-Parameter

10
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a_nm  Schmutz-Parameter

Auszugsrichtung

DATA  Kommunikationsverbindung

Einschubrichtung

MXA Matrix
MXB Matrix
MXC Matrix

MXi
S1
S2
S3
SA
SB
SC

Matrix
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Schmutzart
Schmutzart
Schmutzart

SMX Matrix

Patentanspriiche

1.

Geschirrspilmaschine (1), insbesondere Haushaltsgeschirrspllmaschine, mit einer Steuerungsvorrichtung (15)
zum Durchfiihren eines Spllprogramms zum Spilen von beschmutztem Spiilgut (30), mit einer Empfangseinheit (16)
zum Empfangen eines fiir eine auf dem beschmutzten Spulgut (30) haftende Schmutzart (SA, SB, SC) einer Mehrzahl
von Schmutzarten (SA, SB, SC) indikativen Sensorsignals, wobei eine jede der Schmutzarten (SA, SB, SC) durch
eine Schmutz-Parameter-Matrix (MXA, MXB, MXC, SMX), in der jede Position (a_11 - a_nm) einem Schmutz-
Parameter zugeordnet ist, bestimmt ist, wobei eine Ermittlungseinheit (20) vorgesehen ist, die zum Ermitteln der auf
dem beschmutzten Spiulgut (30) haftenden Schmutzart (SA, SB, SC) in Abhangigkeit des empfangenen Sensor-
signals eingerichtet ist, wobei die Steuerungsvorrichtung (15) zum Durchflihren des Splilprogramms in Abhangigkeit
der ermittelten Schmutzart (SA, SB, SC) eingerichtet ist, wobei das Sensorsignal eine Bildinformation des be-
schmutzten Spiilguts (30) umfasst, wobei die Ermittlungseinheit (20) eine Bildverarbeitungseinheit (21) umfasst, die
zum Bestimmen eines Werts fiir wenigstens einen der in der SchmutzParameter-Matrix (MXA, MXB, MXC, SMX)
enthaltenen Schmutz-Parameter (a_11 - a_nm) in Abhangigkeit der Bildinformation eingerichtet ist, wobei eine
Datenbankeinheit (22), eine Erzeugungseinheit (23) und eine Vergleichseinheit (24) vorgesehen sind, wobei die
Datenbankeinheit (22) zum Speichern einer Schmutz-Parameter-Matrix (MXA, MXB, MXC)fiirjede der Mehrzahlvon
Schmutzarten (SA, SB, SC) eingerichtet ist, wobei eine jeweilige Schmutz-Parameter-Matrix (MXA, MXB, MXC) fir
jeden der Schmutz-Parameter (a_11 - a_nm) einen vorbestimmten Wert oder Wertebereich umfasst, wobei die
Erzeugungseinheit (23) zum Erzeugen einer aktuellen Schmutz-Parametern-Matrix (MXi) in Abhangigkeit des
bestimmten Werts fir den wenigstens einen Schmutz-Parameter (a_11 - a_nm) eingerichtet ist, wobei die Ver-
gleichseinheit (24) zum Vergleichen der erzeugten aktuellen Schmutz-Parameter-Matrix (MXi) mit wenigstens einer
Teilmenge der in der Datenbankeinheit (22) gespeicherten Schmutz-Parameter-Matrizen (MXA, MXB, MXC) und
zum Ausgeben eines Vergleichsergebnisses eingerichtet ist, und wobei die Ermittlungseinheit (20) zum Ermitteln der
auf dem beschmutzten Spiilgut (30) haftenden Schmutzart (SA, SB, SC) in Abhangigkeit des Vergleichsergebnisses
eingerichtet ist.

Geschirrspulmaschine nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass eine Lerneinheit (25) vorgesehen ist, die
dazu eingerichtet ist, zumindest eine von den in der Datenbankeinheit (22) gespeicherten Schmutz-Parameter-
Matrizen (MXA, MXB, MXC)in Abhangigkeit von bestimmten Werten fiir wenigstens einen Schmutz-Parameter (a_11
- a_nm) anzupassen.

Geschirrspilmaschine nach einem der Anspriiche 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass das Sensorsignal eine
Information betreffend eine zum Spllen des beschmutzten Spulguts (30) benutzte Spiilflotte umfasst.

Geschirrspilmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass das Sensorsignal eine
Information betreffend eine in einem bestimmten Zeitintervall vor einem Start des Spulprogramms durch einen

Benutzer der Geschirrspilmaschine (1) zubereitete und/oder konsumierte Speise umfasst.

Geschirrspilmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerungsvor-
richtung (15) dazu eingerichtet ist, die Durchfiihrung eines laufenden Spllprogramms anzupassen.

Geschirrspilmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass eine Kamera (17) an der
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Geschirrspilmaschine (1) angeordnet ist, wobei die Kamera (17) zum Erfassen eines optischen Sensorsignals des
Spulguts (40) und zum Ausgeben des erfassten optischen Sensorsignals an die Empfangseinheit (16) eingerichtet
ist.

Geschirrspulmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass eine Statistikeinheit (26)
vorgesehen ist, welche dazu eingerichtet ist, eine Haufigkeitsverteilung zu ermitteln, welche eine Haufigkeit des
Auftretens unterschiedlicher Schmutzarten (SA, SB, SC) umfasst, wobei die Ermittlungseinheit (20) zum Ermitteln
der auf dem beschmutzten Spllgut haftenden Schmutzart (SA, SB, SC) in Abhangigkeit der Haufigkeitsverteilung
eingerichtet ist.

Geschirrspilmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass eine Kommunikations-
einheit (27) vorgesehen ist, welche zur Kommunikation mit einer externen Einheit (50) eingerichtet ist, insbesondere
mit einem externen Kichengerat, einem Mobilgerat, und/oder einem Server.

Geschirrspulmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass eine Benutzerschnitt-
stelle (18) zum Erfassen einer Benutzereingabe in Abhangigkeit einer ermittelten Schmutzart (SA, SB, SC) durch die
Ermittlungseinheit (20) vorgesehen ist.

Anordnung mit einer Geschirrspilmaschine (1), insbesondere einer Haushaltsgeschirrspilmaschine, und einer
Recheneinheit (100), wobei die Geschirrspilmaschine (1) und die Recheneinheit (100) zu einer Datenkommunika-
tion (DATA) miteinander eingerichtet sind, wobei die Geschirrspiilmaschine (1) eine Steuerungsvorrichtung (15) zum
Durchflihren eines Spulprogramms zum Spulen von beschmutztem Spilgut (30) aufweist und die Recheneinheit
(100) eine Empfangseinheit (116) zum Empfangen eines fiir eine auf dem beschmutzten Spulgut (30) haftende
Schmutzart (SA, SB, SC) einer Mehrzahl von Schmutzarten (SA, SB, SC) indikativen Sensorsignals, wobei eine jede
der Schmutzarten (SA, SB, SC) durch eine Schmutz-Parameter-Matrix (MXA, MXB, MXC, SMX), in der jede Position
(a_11 - a_nm) einem Schmutz-Parameter zugeordnet ist, bestimmt ist, wobei eine Ermittlungseinheit (120) vorge-
sehen ist, die zum Ermitteln der auf dem beschmutzten Spligut (30) haftenden Schmutzart (SA, SB, SC) in
Abhangigkeit des empfangenen Sensorsignals eingerichtet ist, und wobei die Steuerungsvorrichtung (15) zum
Durchflihren des Spulprogramms in Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart (SA, SB, SC) eingerichtetist, wobei das
Sensorsignal eine Bildinformation des beschmutzten Spulguts (30) umfasst, wobei die Ermittlungseinheit (20) eine
Bildverarbeitungseinheit (21) umfasst, die zum Bestimmen eines Werts fiir wenigstens einen der in der Schmutz-
Parameter-Matrix (MXA, MXB, MXC, SMX) enthaltenen Schmutz-Parameter (a_11 - a_nm) in Abhangigkeit der
Bildinformation eingerichtet ist, wobei eine Datenbankeinheit (22), eine Erzeugungseinheit (23) und eine Vergleichs-
einheit (24) vorgesehen sind, wobei die Datenbankeinheit (22) zum Speichern einer Schmutz-Parameter-Matrix
(MXA, MXB, MXC) fur jede der Mehrzahl von Schmutzarten (SA, SB, SC) eingerichtet ist, wobei eine jeweilige
Schmutz-Parameter-Matrix (MXA, MXB, MXC) firrjeden der Schmutz-Parameter (a_11 - a_nm)einen vorbestimmten
Wert oder Wertebereich umfasst, wobei die Erzeugungseinheit (23) zum Erzeugen einer aktuellen Schmutz-
Parametern-Matrix (MXi) in Abhangigkeit des bestimmten Werts fir den wenigstens einen Schmutz-Parameter
(a_11 - a_nm) eingerichtet ist, wobei die Vergleichseinheit (24) zum Vergleichen der erzeugten aktuellen Schmutz-
Parameter-Matrix (MXi) mit wenigstens einer Teilmenge der in der Datenbankeinheit (22) gespeicherten Schmutz-
Parameter-Matrizen (MXA, MXB, MXC) und zum Ausgeben eines Vergleichsergebnisses eingerichtet ist, und wobei
die Ermittlungseinheit (20) zum Ermitteln der auf dem beschmutzten Spilgut (30) haftenden Schmutzart (SA, SB, SC)
in Abhangigkeit des Vergleichsergebnisses eingerichtet ist.

Verfahren zum Betreiben einer Geschirrspiilmaschine (1), insbesondere einer Haushaltsgeschirrspiilmaschine, mit
einer Steuerungsvorrichtung (15) zum Durchflihren eines Spulprogramms zum Spiilen von beschmutztem Spiilgut
(30), wobei die Geschirrsplilmaschine ausgebildet ist gemal Anspruch 1, das Verfahren umfassend:

» Empfangen (S1) eines flr eine auf dem beschmutzten Spiilgut (30) haftende Schmutzart (SA, SB, SC) einer
Mehrzahl von Schmutzarten (SA, SB, SC) indikativen Sensorsignals, wobei eine jede der Schmutzarten (SA, SB,
SC) durch eine SchmutzParameter-Matrix (MXA, MXB, MXC, SMX), in der jede Position (a_11 - a_nm) einem
Schmutz-Parameter zugeordnet ist, bestimmt ist,

* Ermitteln (S2) der auf dem beschmutzten Spulgut (30) haftenden Schmutzart (SA, SB, SC) in Abhangigkeit des
Sensorsignals,

* Durchfiihren (S3) des Spulprogramms in Abhangigkeit der ermittelten Schmutzart (SA, SB, SC).

Computerprogrammprodukt, welches Befehle umfasst, die bei der Ausfiihrung des Programms durch einen Compu-
ter diesen veranlassen, die Geschirrsplilmaschine nach Anspruch 1 gemaf dem Verfahren nach Anspruch 11 zu
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betreiben.

Claims

10.

Dishwasher (1), in particular a household dishwasher, having a controller (15) for executing a washing program for
washing dirty items to be washed (30), having a receiving unit (16) for receiving a sensor signal indicative of a dirt type
(SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) from a plurality of dirt types (SA, SB, SC), wherein each of
the dirt types (SA, SB, SC) is determined by a dirt parameter matrix (MXA, MXB, MXC, SMX), in which each position
(a_11-a_nm)is assigned to a dirt parameter, wherein a determining unit (20) is provided, said determining unit being
configured to determine the dirt type (SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) as a function of the
received sensor signal, wherein the controller (15) is configured to execute the washing program as a function of the
determined dirt type (SA, SB, SC), wherein the sensor signal comprises image information of the dirty items to be
washed (30), wherein the determining unit (20) comprises an image processing unit (21) which is configured to
determine a value of at least one of the dirt parameters (a_11 - a_nm) contained in the dirt parameter matrix (MXA,
MXB, MXC, SMX) as a function of the image information, wherein a database unit (22), a generating unit (23) and a
comparison unit (24) are provided, wherein the database unit (22) is configured to store a dirt parameter matrix (MXA,
MXB, MXC) for each of the plurality of dirt types (SA, SB, SC), wherein one respective dirt parameter matrix (MXA,
MXB, MXC) comprises a predetermined value or value range for each of the dirt parameters (a_11 - a_nm), wherein
the generating unit (23) is configured to generate a current dirt parameter matrix (MXi) as a function of the determined
value of the at least one dirt parameter (a_11 - a_nm), wherein the comparison unit (24) is configured to compare the
generated current dirt parameter matrix (MXi) with at least one subset of the dirt parameter matrices (MXA, MXB,
MXC) stored in the database unit (22) and to output a comparison result, and wherein the determining unit (20) is
configured to determine the dirt type (SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) as a function of the
comparison result.

Dishwasher according to claim 1, characterised in that a learning unit (25) is provided, said learning unit being
configured to adapt at least one of the dirt parameter matrices (MXA, MXB, MXC) stored in the database unit (22) as a
function of determined values of at least one dirt parameter (a_11 - a_nm).

Dishwasher according to one of claims 1 or 2, characterised in that the sensor signal comprises information relating
to a washing liquor used for washing the dirty items to be washed (30).

Dishwasher according to one of claims 1 to 3, characterised in that the sensor signal comprises information relating
to a food prepared and/or consumed by a user of the dishwasher (1) in a specific time interval before a start of the
washing program.

Dishwasher according to one of claims 1 to 4, characterised in that the controller (15) is configured to adapt the
execution of a running washing program.

Dishwasher according to one of claims 1 to 5, characterised in that a camera (17) is arranged on the dishwasher (1),
wherein the camera (17) is configured to detect an optical sensor signal of the items to be washed (40) and to output
the detected optical sensor signal to the receiving unit (16).

Dishwasher according to one of claims 1 to 6, characterised in that a statistics unit (26) is provided, said statistics unit
being configured to determine a frequency distribution which comprises a frequency of the occurrence of different dirt
types (SA, SB, SC), wherein the determining unit (20) is configured to determine the dirt type (SA, SB, SC) adhering to
the dirty items to be washed as a function of the frequency distribution.

Dishwasher according to one of claims 1 to 7, characterised in that a communication unit (27) is provided, said
communication unit being configured to communicate with an external unit (50), in particular with an external kitchen

appliance, a mobile device and/or a server.

Dishwasher according to one of claims 1 to 8, characterised in that a user interface (18) is provided for detecting a
user input as a function of a determined dirt type (SA, SB, SC) by the determining unit (20).

Arrangement having a dishwasher (1), in particular a household dishwasher, and a computing unit (100), wherein the
dishwasher (1) and the computing unit (100) are configured for data communication (DATA) with one another, wherein
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the dishwasher (1) comprises a controller (15) for executing a washing program for washing dirty items to be washed
(30) and the computing unit (100) comprises a receiving unit (116) for receiving a sensor signal indicative of a dirt type
(SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) from a plurality of dirt types (SA, SB, SC), wherein each of
the dirt types (SA, SB, SC) is determined by a dirt parameter matrix (MXA, MXB, MXC, SMX) in which each position
(a_11-a_nm)is assigned to a dirt parameter, wherein a determining unit (120) is provided, said determining unit being
configured to determine the dirt type (SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) as a function of the
received sensor signal, and wherein the controller (15) is configured to execute the washing program as a function of
the determined dirt type (SA, SB, SC), wherein the sensor signal comprises image information of the dirty items to be
washed (30), wherein the determining unit (20) comprises an image processing unit (21) which is configured to
determine a value of at least one of the dirt parameters (a_11 - a_nm) contained in the dirt parameter matrix (MXA,
MXB, MXC, SMX) as a function of the image information, wherein a database unit (22), a generating unit (23) and a
comparison unit (24) are provided, wherein the database unit (22) is configured to store a dirt parameter matrix (MXA,
MXB, MXC) for each of the plurality of dirt types (SA, SB, SC), wherein one respective dirt parameter matrix (MXA,
MXB, MXC) comprises a predetermined value or value range for each of the dirt parameters (a_11 - a_nm), wherein
the generating unit (23) is configured to generate a current dirt parameter matrix (MXi) as a function of the determined
value of the at least one dirt parameter (a_11 - a_nm), wherein the comparison unit (24) is configured to compare the
generated current dirt parameter matrix (MXi) with at least one subset of the dirt parameter matrices (MXA, MXB,
MXC) stored in the database unit (22) and to output a comparison result, and wherein the determining unit (20) is
configured to determine the dirt type (SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) as a function of the
comparison result.

Method for operating a dishwasher (1), in particular a household dishwasher, having a controller (15) for executing a
washing program for washing dirty items to be washed (30), wherein the dishwasher is embodied in accordance with
claim 1, the method comprising:

*receiving (S1) a sensor signal indicative of a dirt type (SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30)
from a plurality of dirt types (SA, SB, SC), wherein each of the dirt types (SA, SB, SC) is determined by a dirt
parameter matrix (MXA, MXB, MXC, SMX) in which each position (a_11 - a_nm) is assigned to a dirt parameter,
« determining (S2) the dirt type (SA, SB, SC) adhering to the dirty items to be washed (30) as a function of the
sensor signal,

« executing (S3) the washing program as a function of the determined dirt type (SA, SB, SC).

12. Computer program product which comprises commands which, when the program is executed by a computer, cause

the computer to operate the dishwasher according to claim 1 in accordance with the method according to claim 11.

Revendications

1.

Lave-vaisselle (1), en particulier lave-vaisselle domestique, comprenant un dispositif de commande (15) pour
exécuter un programme de lavage pour laver des articles a laver souillés (30), comprenant une unité de réception
(16) pour recevoir un signal de capteur indiquant un type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a I'article a laver souillé
(30) parmi une pluralité de types de souillure (SA, SB, SC),

dans lequel chacun des types de souillure (SA, SB, SC) est déterminé par une matrice de paramétres de souillure
(MXA, MXB, MXC, SMX), dans laquelle chaque position (a_11-a_nm) est associée a un paramétre de souillure,
dans lequel une unité de détermination (20) est prévue, laquelle est configurée pour déterminer le type de
souillure (SA, SB, SC) adhérant a I'article a laver souillé (30) en fonction du signal de capteur regu, et dans lequel
le dispositif de commande (15) est configuré pour exécuter le programme de lavage en fonction du type de
souillure (SA, SB, SC) déterminé, dans lequel le signal de capteur comprend une information d’image de l'article a
laver souillé (30), dans lequel 'unité de détermination (20) comprend une unité de traitement d’image (21), qui est
configurée pour déterminer une valeur pour au moins un parameétre de souillure (a_11 - a_nm) contenu dans la
matrice de paramétres de souillure (MXA, MXB, MXC, SMX) en fonction de I'information d'image,

dans lequel une unité de base de données (22), une unité de production (23) et une unité de comparaison (24)
sontprévues, dans lequel I'unité de base de données (22) est configurée pour stocker une matrice de parametres
de souillure (MXA, MXB, MXC) pour chacun de la pluralité des types de souillure (SA, SB, SC), dans lequel une
matrice de parametres de souillure (MXA, MXB, MXC) respective pour chacun des paramétres de souillure (a_11
- a_nm) comprend une valeur ou une plage de valeurs prédéfinie, dans lequel I'unité de production (23) est
configurée pour produire une matrice de paramétres de souillure actuelle (MXi) en fonction de la valeur
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déterminée pour I'au moins un paramétre de souillure (a_11 - a_nm), dans lequel I'unité de comparaison (24) est
configurée pour comparer la matrice de parametres de souillure actuelle (MXi) produite avec au moins un sous-
ensemble des matrices de parameétres de souillure (MXA, MXB, MXC) stockées dans I'unité de base de données
(22), et pour délivrer un résultat de comparaison, et dans lequel I'unité de détermination (20) est configurée pour
déterminer le type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a l'article a laver souillé (30) en fonction du résultat de
comparaison.

Lave-vaisselle selon la revendication 1, caractérisé en ce qu’une unité d’apprentissage (25) est prévue, qui est
configurée pour adapter au moins une des matrices de parameétres de souillure (MXA, MXB, MXC) stockées dans
I'unité de base de données (22) en fonction de valeurs déterminées pour au moins un parametre de souillure (a_11 -
a_nm).

Lave-vaisselle selon I'une des revendications 1 ou 2, caractérisé en ce que le signal de capteur comprend une
information concernant un liquide de lavage utilisé pour laver I'article a laver souillé (30).

Lave-vaisselle selon I'une des revendications 1 a 3, caractérisé en ce que le signal de capteur comprend une
information concernant une nourriture préparée et/ou consommeée par un utilisateur du lave-vaisselle (1) dans un
certain intervalle de temps avant le démarrage du programme de lavage.

Lave-vaisselle selon 'une des revendications 1 a 4, caractérisé en ce que le dispositif de commande (15) est
configuré pour adapter I'exécution d’'un programme de lavage en cours.

Lave-vaisselle selon 'une des revendications 1 a 5, caractérisé en ce qu’une caméra (17) est disposée sur le lave-
vaisselle (1), dans lequel la caméra (17) est configurée pour détecter un signal optique de capteur de I'article a laver
(40) et pour délivrer le signal optique de capteur détecté a I'unité de réception (16).

Lave-vaisselle selon I'une des revendications 1 a 6, caractérisé en ce qu’une unité statistique (26) est prévue,
laquelle est configurée pour déterminer une distribution de fréquence, qui comprend une fréquence de la survenue de
différents types de souillure (SA, SB, SC), dans lequel I'unité de détermination (20) est configurée pour déterminer le
type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a I'article a laver souillé en fonction de la distribution de fréquence.

Lave-vaisselle selon I'une des revendications 1 a 7, caractérisé en ce qu’une unité de communication (27) est
prévue, qui est configurée pour communiquer avec une unité externe (50), en particulier avec un appareil de cuisine
externe, un appareil mobile ou un serveur.

Lave-vaisselle selon I'une des revendications 1 a 8, caractérisé en ce qu’une interface utilisateur (18) est agencée
pour recueillir une entrée d'utilisateur en fonction d’un type de souillure déterminé (SA, SB, SC) par l'unité de
détermination (20).

Agencement comprenant un lave-vaisselle (1), en particulier un lave-vaisselle domestique, et un calculateur (100),
dans lequel le lave-vaisselle (1) et le calculateur (100) sont configurés pour communiquer des données (DATA) entre
eux, dans lequel le lave-vaisselle (1) comprend un dispositif de commande (15) pour exécuter un programme de
lavage pour laver des articles a laver souillés (30) et le calculateur (100) comprend une unité de réception (116) pour
recevoir un signal de capteur indiquant un type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a 'article a laver souillé (30) parmi
une pluralité de types de souillure (SA, SB, SC), dans lequel chacun des types de souillure (SA, SB, SC) est déterminé
par une matrice de paramétres de souillure (MXA, MXB, MXC, SMX), dans laquelle chaque position (a_11-a_nm) est
associée a un parameétre de souillure, dans lequel une unité de détermination (120) est prévue, laquelle est configurée
pour déterminer le type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a l'article a laver souillé (30) en fonction du signal de
capteur regu, et dans lequel le dispositif de commande (15) est configuré pour exécuter le programme de lavage en
fonction du type de souillure (SA, SB, SC) déterminé, dans lequel le signal de capteur comprend une information
d’'image de l'article a laver souillé (30), dans lequel I'unité de détermination (20) comprend une unité de traitement
d’'image (21), qui est configurée pour déterminer une valeur pour au moins un paramétre de souillure (a_11-a_nm)
contenu dans la matrice de paramétres de souillure (MXA, MXB, MXC, SMX) en fonction de 'information d'image,
dans lequel une unité de base de données (22), une unité de production (23) et une unité de comparaison (24) sont
prévues, dans lequel I'unité de base de données (22) est configurée pour stocker une matrice de paramétres de
souillure (MXA, MXB, MXC) pour chacun de la pluralité des types de souillure (SA, SB, SC), dans lequel une matrice
de parameétres de souillure (MXA, MXB, MXC) respective pour chacun des paramétres de souillure (a_11 - a_nm)
comprend une valeur ou une plage de valeurs prédéfinie, dans lequel I'unité de production (23) est configurée pour

15



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 4 076 123 B1

produire une matrice de parametres de souillure actuelle (MXi) en fonction de la valeur déterminée pour ’'au moins un
paramétre de souillure (a_11-a_nm), dans lequell'unité de comparaison (24) est configurée pour comparer la matrice
de paramétres de souillure actuelle (MXi) produite avec au moins un sous-ensemble des matrices de paramétres de
souillure (MXA, MXB, MXC) stockées dans l'unité de base de données (22), et pour délivrer un résultat de
comparaison, et dans lequel I'unité de détermination (20) est configurée pour déterminer le type de souillure (SA,
SB, SC) adhérant a l'article a laver souillé (30) en fonction du résultat de comparaison.

11. Procédé de fonctionnement d’un lave-vaisselle (1), en particulier d’un lave-vaisselle domestique, comprenant un
dispositif de commande (15) pour exécuter un programme de lavage pour laver des articles a laver souillés (30), dans
lequel le lave-vaisselle est configuré selon la revendication 1,
le procédé comprenant :

* la réception (S1) d'un signal de capteur indiquant un type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a I'article a laver
souillé (30) parmi une pluralité de types de souillure (SA, SB, SC),

+ dans lequel chacun des types de souillure (SA, SB, SC) est déterminé par une matrice de parametres de
souillure (MXA, MXB, MXC, SMX), dans laquelle chaque position (a_11-a_nm) est associée a un parametre de
souillure,

* la détermination (S2) du type de souillure (SA, SB, SC) adhérant a I'article a laver souillé (30) en fonction du
signal de capteur recgu, et

* 'exécution (S3) du programme de lavage en fonction du type de souillure déterminé (SA, SB, SC).

12. Produit de programme informatique, qui contient des instructions, qui, lors de I'exécution du programme par un

ordinateur, aménent celui-ci a faire fonctionner le lave-vaisselle selon la revendication 1 conformément au procédé
selon la revendication 11.
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