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(67)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
eines elektromotorisch angetriebenen Gerates (1), ins-
besondere eines Haushaltsgerates, wobei ein aktueller
Handhabungszustand des Gerdtes (1) anhand eines
Status eines Handhabungsparameters ermittelt wird,
wobei ein Betriebszustand des Gerates (1), insbesonde-
re eine Drehzahl des das Geréat (1) antreibenden Motors,
in Abhangigkeit von dem ermittelten Handhabungszu-

stand eingestellt wird. Um eine praxisgerechtere, diffe-
renziertere Einstellung/Anderung des Betriebszustan-
des des Gerates (1) zu ermdglichen, wird vorgeschlagen,
dass die Status mindestens zweier Handhabungspara-
meter gemessenwerden, wobei die Status zur Ermittlung
des aktuellen Handhabungszustandes des Gerétes (1)
logisch miteinander verknipft werden.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
eines elektromotorisch angetriebenen Gerates, insbe-
sondere eines Haushaltsgerates, wobei ein aktueller
Handhabungszustand des Gerates anhand eines Status
eines Handhabungsparameters ermittelt wird, wobei ein
Betriebszustand des Gerates, insbesondere eine Dreh-
zahl des das Gerat antreibenden Motors, in Abhangigkeit
von dem ermittelten Handhabungszustand eingestellt
wird.

[0002] Elektromotorisch angetriebene Geréte im Sin-
ne der Erfindung sind insbesondere Haushaltsgerate wie
Akkusauger, Fensterreiniger oder ahnliche. Vorzugswei-
se kdénnen diese Gerate handgefiihrte Gerate sein. Al-
ternativ kdnnen diese Gerate jedoch auch selbsttatig ver-
fahrbare Gerate, wie beispielsweise Reinigungsroboter,
sein. Zur Durchfilhrung der jeweiligen Aufgabe des Ge-
rates, beispielsweise einer Saug- oder Wischaufgabe,
verfiigen die Geréate Uber einen elektromotorischen An-
trieb. Dieser elektromotorische Antrieb weist einen Motor
auf, der beispielsweise die Fortbewegung des Gerates
oder auch die Bewegung von Reinigungseinrichtungen,
wie beispielsweise Reinigungsbirsten oder ahnliches,
bewirken kann.

[0003] Esistim Stand der Technik bekannt, diese elek-
tromotorisch angetriebenen Gerate fir einen besonders
komfortablen Betrieb so auszugestalten, dass ein aktu-
eller Handhabungszustand des Gerates ermittelt wird
und in Abhangigkeit von dem ermittelten Handhabungs-
zustand ein dazu korrespondierender Betriebszustand
des Gerates eingestellt wird. Ein Handhabungszustand
des Gerates kann beispielsweise das Anheben des Ge-
rates durch einen Nutzer sein. Der Handhabungszustand
wird anhand eines Status eines gemessenen Handha-
bungsparameters ermittelt. Ein solcher Handhabungs-
parameter kann beispielsweise Aufschluss Uber den
Kontakt oder Nicht-Kontakt einer Hand des Nutzers mit
einem Griff des Gerétes geben. Der Status des Handha-
bungsparameters ist folglich entweder "Griff wird ange-
fasst" oder "Griff wird nicht angefasst". Die Messung des
Status erfolgt beispielsweise mittels eines im Griffbereich
des Geréates angeordneten Kontaktsensors. In Abhan-
gigkeit von dem Messergebnis des Handhabungspara-
meters, beispielsweise "Griff wird angefasst" wird darauf
geschlossen, dass aktuell der Handhabungszustand
"Anheben des Gerates durch Nutzer" vorliegt. In Abhan-
gigkeit von diesem ermittelten Handhabungszustand
wird dann schlief3lich ein Betriebszustand des Gerates
eingestellt, beispielsweise die Inbetriebnahme des elek-
tromotorischen Antriebs zur Rotation von Reinigungs-
birsten oder &hnlichem.

[0004] Die Druckschrift DE 2644697 A1 offenbart bei-
spielsweise ein elektromotorisch angetriebenes Gerat,
insbesondere einen Haushalts- und/oder Gewerbe-
staubsauger, bei welchem zum Ein- beziehungsweise
Ausschalten des Gerates ein durch Beriihrung seine
Schaltstellung andernder Sensorschalter vorgesehen
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ist. Mittels des Sensorschalters Iasst sich die Drehzahl
des Antriebes, insbesondere des Geblasemotors, ver-
andern. Eine Kontaktplatte des Sensorschalters ist an
dem Geréat so angebracht, dass der Nutzer beim Betrieb
des Gerates Ublicherweise damit in Kontakt gelangt. Zur
Durchfiihrung eines Schaltvorganges sowohl beim Ein-
und Ausschalten als auch fiir eine Drehzahlverstellung
beriihrt der Nutzer die elektrisch leitende Kontaktplatte
des Sensors mit der Hand. Bei einem Bertihren der Kon-
taktflache schaltet sich der Motor ein und bleibt so lange
eingeschaltet bis der Nutzer den Sensorschalter bezie-
hungsweise dessen Kontaktflache freigibt. Sobald der
Nutzer beispielsweise den mit der Kontaktflache verse-
henen Saugschlauch aus der Hand legt, schaltet sich der
Staubsauger selbsttdtig aus.

[0005] Nachteilig bei dem zuvor dargestellten Verfah-
renist, dass nurder Status eines einzigen Handhabungs-
parameters des Gerates gemessen wird, namlich nur der
Kontakt bzw. Nicht-Kontakt der Hand mit der Kontaktfla-
che des Gerates. Es wird nicht unterschieden, ob der
Nutzer das Geréat tatsachlich auch benutzen mdéchte,
oder ob er dieses lediglich - ggf. versehentlich - kurzzeitig
berihrt.

[0006] Es istdaher Aufgabe der Erfindung, ein Verfah-
ren zum Betrieb eines elektromotorisch angetriebenen
Geréates zu schaffen, welches eine praxisgerechtere, dif-
ferenziertere Einstellung/Anderung des Betriebszustan-
des des Gerates und somit auch eine komfortablere Be-
dienung des Gerates ermdglicht.

[0007] Zur Lésung der vorgenannten Aufgabe schlagt
die Erfindung ein Verfahren zum Betrieb eines elektro-
motorisch angetriebenen Gerates nach dem Oberbegriff
des Hauptanspruchs vor, bei welchem die Status min-
destens zweier Handhabungsparameter gemessen wer-
den, wobei die Status zur Ermittlung des aktuellen Hand-
habungszustandes des Gerates logisch miteinander ver-
knlpft werden.

[0008] Im Gegensatz zum Stand der Technik wird der
Handhabungszustand - und somit auch der Betriebszu-
stand des Gerétes - als Ergebnis einer Mehrzahl von
gemessenen Status der Handhabungsparameter ermit-
telt. Dabei messen vorteilhaft mindestens zwei an dem
Gerat angeordnete Sensoren jeweils den Status eines
Handhabungsparameters, wobei jeder Sensor einen an-
deren Handhabungsparameter misst. Im Stand der
Technik wird hingegen ausschlief3lich der Status eines
einzigen Handhabungsparameters, namlich "Gerat wird
angefasst" bzw. "Gerat wird nicht angefasst", gemessen.
Nunmehr werden nach der Erfindung mindestens zwei
Handhabungsparameter gemessen, hierzu gehdren bei-
spielsweise der Kontakt des Gerates mit einer Ladesta-
tion, das Anfassen des Gerates durch den Nutzer und/
oder der Kontakt des Gerates mit einer Oberflache. Je
nach der logischen Verknipfung der Status dieser Hand-
habungsparameter kann nun auf einen differenzierteren
Handhabungszustand, beispielsweise "Anheben des
Geréates durch Nutzer ohne Anlage an Oberflache" ge-
schlossen werden und ein dazu korrespondierender Be-
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triebszustand, beispielsweise "Gerat aus" eingestellt
werden.

[0009] Mittels derlogischen Verkniipfung kann der Be-
triebszustand des Gerates nun differenzierter eingestellt
werden. Beispielsweise kann ein Anschalten eines An-
triebs nicht nur von einem Ergreifen des Gerates durch
einen Nutzer abhangig gemacht werden, sondern - bei-
spielsweise aus Sicherheitsaspekten - zusatzlich auch
von einer tatsachlichen Anlage des Gerates an einer zu
bearbeitenden Oberflache. Wahrend des ausschlieRli-
chen Ergreifens des Gerates empfiehlt es sich, den Be-
triebszustand des Gerates auf "Aus" zu lassen, so dass
elektromotorisch angetriebene Elemente, wie beispiels-
weise Reinigungsbursten, weiterhin stillstehen. Dadurch
ergibt sich ein wesentlicher Vorteil gegeniiber dem zuvor
dargestellten Stand der Technik, da gemaf diesem le-
diglich das Ergreifen des Gerates erkannt wird, jedoch
nicht weiter danach differenziert wird, ob der Nutzer das
Gerat auch tatsachlich an einer zu bearbeitenden Ober-
flache anlegt. Mit der Erfindung wird somit zum einen
das Verletzungsrisiko deutlich reduziert und zum ande-
ren auch Strom gespart, was insbesondere bei akkube-
triebenen Geraten von Interesse ist.

[0010] GemaR der Erfindung kann der aktuelle Hand-
habungszustand aus mehr als zwei méglichen Handha-
bungszustéanden ermittelt werden. Beispielsweise kon-
nen je nach der Anordnung und Ausbildung der Sensoren
grundséatzlich die Handhabungszustadnde "Gerat nicht
angefasst und nicht auf Oberflache", "Gerat angefasst
und nicht auf Oberflache", "Gerat angefasst und auf
Oberflache" und "Gerat nicht angefasst und Gerat auf
Oberflache" ermittelbar sein.

[0011] Insgesamtkanndas Geratsomitdurchdas Ver-
knipfen der Signale mehrerer Sensoren den aktuellen
Handhabungszustand mit groRer Genauigkeit ermitteln,
so dass sich eine duerst komfortable und sichere Be-
dienbarkeit des Geréates ergibt. Insbesondere sind fir die
Betatigung des Gerates auch keine Schalter erforderlich.
[0012] Es ist vorgesehen, dass als ein Handhabungs-
parameter eine Anwesenheit einer Hand eines Nutzers
im Bereich einer Handhabe, insbesondere eines Hand-
griffs, des Gerates gemessen wird. Sofern die Anwesen-
heit einer Hand des Nutzers erkannt wird, kann beispiels-
weise davon ausgegangen werden, dass der Nutzer be-
absichtigt, das Gerat zu einer zu bearbeitenden Flache
zu bewegen und dort eine Bearbeitung durchzuflihren.
Dieser Handhabungsparameter charakterisiert somit ei-
ne Art Ubergangssituation, in welcher das Gerat vorteil-
haft noch den Betriebszustand "Aus" aufweist, da es so-
wohl méglich ist, dass der Nutzer das Geréat lediglich in
eine Ladestation einbringen mdchte, als auch dass er
dieses tatsachlich zur Reinigung einer Oberflache benut-
zen mochte. Da der Handgriff des Gerates ein Element
andem Gerategehause darstellt, welches regelmafig er-
griffen wird, um das Gerat anzuheben oder zu benutzen,
stellt dieser einen geeigneten Ort zur Messung eines
Handhabungsparameters dar.

[0013] Es empfiehlt sich insbesondere, dass die An-
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wesenheit der Hand zwischen der Handhabe und einer
weiteren Oberflache des Gerates mittels eines kapaziti-
ven Sensors gemessen wird. GemaR dieser Ausgestal-
tung bildet sich zwischen der Handhabe, beispielsweise
einem Handgriff, und einer weiteren Oberflache des Ge-
rates ein Bereich aus, in welchen ein Nutzer seine Hand
einfihren kann. Die Handhabe und die weitere Oberfla-
che des Geréates bilden dabei korrespondierende Platten
eines Kondensators, dessen Kapazitat durch das Ein-
fuhren der Hand beeinflusst wird.

[0014] Alternativzu der Detektierung der Anwesenheit
der Hand mittels eines kapazitiven Sensors sind auch
alternative Messverfahren moglich. Beispielsweise kann
die Anwesenheit der Hand auch mittels an dem Geréat
angeordneter Drucksensoren oder optischer Sensoren
detektiert werden, welche Sensoren in dem Fall, dass
das Gerat in der Ladestation angeordnet ist, einen auf
den Drucksensor wirkenden Druck oder eine Reduzie-
rung der Lichtintensitat detektieren. Voraussetzung ist
dabei unabhéangig von der Art des Sensors, dass der
Sensor erkennen kann, ob der Nutzer das Gerét an der
Handhabe ergreift oder nicht. Befindet sich das Gerét in
Kontakt mit der Hand des Nutzers, so kann gemaR einer
Ausfuhrungsform der Motor des Gerates gestartet wer-
den. Vorteilhaft empfiehlt es sich jedoch, zur besseren
Beurteilung des Handhabungszustandes des Geréates ei-
nen weiteren Handhabungsparameter zu messen, bei-
spielsweise ob das Gerat zusatzlich auf einer zu reini-
genden Oberflache aufgelegt ist. Umgekehrt kann es in
Bezug auf die Abschaltung des Motors vorteilhaft sein,
den Motor stets dann abzuschalten, wenn die Hand von
der Handhabe des Geréates entfernt wurde und somit der
Kontakt zu dem Geréat nicht mehr besteht. Dies dient bei
handgefiihrten Geraten der Sicherheit des Nutzers. Bei
selbsttatig verfahrbaren Geraten, wie beispielsweise
Reinigungsrobotern, empfiehlt es sich dagegen, den Be-
trieb des Gerates nicht von einem bestehenden Kontakt
zwischen Gerat und Hand des Nutzers abhangig zu ma-
chen.

[0015] Es kann weiterhin vorgesehen sein, dass als
ein Handhabungsparameter eine Anwesenheit des Ge-
rates in einer Ladestation detektiert wird. Der Handha-
bungsparameter "Gerat in Kontakt mit Ladestation" oder
"Geréat wird geladen" gibt einen konkreten Hinweis dar-
auf, dass das Gerat derzeit nicht benutzt werden kann.
Insofern sollte bei einem entsprechenden Status dieser
Handhabungsparameter stets der Motor des Gerates
ausgeschaltet sein. In Kombination mit dem Handha-
bungsparameter "Gerat wird angefasst" ist stets dem
Handhabungsparameter "Gerat wird geladen" Vorrang
einzurdumen, dader Motor des Gerates selbst dann nicht
gestartet werden sollte, wenn der Nutzer das in der La-
destation angeordnete Gerat anfasst.

[0016] Es wird vorgeschlagen, dass die Anwesenheit
mittels an dem Gerat angeordneter Drucksensoren oder
optischer Sensoren detektiert wird, welche Sensoren in
dem Falle, dass das Gerét in der Ladestation angeordnet
ist, einen auf den Drucksensor wirkenden Druck oder
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eine Reduzierung der Lichtintensitat detektieren. Es
empfiehlt sich, sowohl die Drucksensoren als auch die
optischen Sensoren so an dem Gerat anzuordnen, dass
diese ausschliefllich dann eine Veradnderung detektie-
ren, wenn das Gerat in Kontakt mit der Ladestation steht
und nicht etwas, wenn sich das Gerat einer zu reinigen-
den Oberflache nahert. Daher sollte sich die Position der
Sensoren zur Erkennung der Anwesenheit des Gerates
in einer Ladestation beispielsweise von der Position der
Sensoren zur Erkennung der Anwesenheit des Gerates
an einer zu bearbeitenden Oberflache unterscheiden.
Beispielsweise empfiehlt es sich, die Ladestation so aus-
zubilden, dass diese ein Aufnahmegehause fiir das Ge-
rat aufweist, welches Anlageflachen zwischen Ladesta-
tion und Gerat im Wesentlichen nicht in einem Kontakt-
bereich von Gerat und zu bearbeitender Oberflache vor-
sieht. Damit ist sichergestellt, dass die Drucksensoren
oder optischen Sensoren eine zu bearbeitende Oberfla-
che nicht mit einem Gehause der Ladestation verwech-
seln oder umgekehrt. Beispielsweise konnte das Aufnah-
megehdause der Ladestation ringférmig ausgebildet sein,
so dass das Gerat lediglich mit einem schmalen Rand-
bereich auf der Ladestation aufliegt. Der Giberwiegende
Teilbereich der Anlageflache des Gerates ware dagegen
nicht vondem Gehause der Ladestation bedeckt, sodass
gemal dem Verfahren eindeutig zwischen einer Anord-
nung des Gerates in der Ladestation und einer Anord-
nung des Gerates auf einer zu bearbeitenden Oberflache
unterschieden werden kann.

[0017] Alternativ oder zusatzlich kann die Anwesen-
heit des Gerétes in der Ladestation auch mittels eines
an dem Gerat angeordneten Ladezustandssensors de-
tektiert werden. Sofern der Ladezustandssensor misst,
dass aktuell ein Ladevorgang des Gerates stattfindet,
sollte der Betriebszustand des Gerates stets "Aus" sein.
[0018] Es wird des Weiteren vorgeschlagen, dass als
ein Handhabungsparameter eine Anwesenheit des Ge-
rates an einer zu bearbeitenden Oberflache, insbeson-
dere ein Kontakt des Gerates mit einer zu bearbeitenden
Oberflache, detektiert wird. Sofern die Anwesenheit des
Gerates an der Oberflache festgestellt wird, sollte der
Motor des Gerates eingeschaltet werden, um beispiels-
weise Reinigungseinrichtungen, wie Reinigungsbiirsten,
zu rotieren, so dass die Oberflache bearbeitet werden
kann. Bei Detektion des Handhabungsparameters "Kon-
takt des Gerates mit zu bearbeitender Oberflache" kann
stets der Betriebszustand "Ein" des Gerates vorgesehen
sein.

[0019] Es empfiehlt sich insbesondere, dass die An-
wesenheit, insbesondere der Kontakt, an der zu bear-
beitenden Oberflaiche mittels an dem Gerat angeordne-
ter Drucksensoren oder optischer Sensoren detektiert
wird, wobei die Sensoren in dem Fall, dass das Gerat an
der zu bearbeitenden Oberflache angeordnet ist, einen
zu der Gewichtskraft des Gerates korrespondierenden
Druck oder eine Reduzierung der Lichtintensitdt messen.
Vorteilhaft sind diese Drucksensoren oder optischen
Sensoren - im Gegensatz zu den Sensoren, welche eine
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Anordnung des Gerates in der Ladestation detektieren
sollen - an dem lberwiegenden Teilbereich der Anlage-
flache des Gerétes zu der Oberflache angeordnet. Vor-
teilhaft kann es sich beispielsweise um Fotodioden han-
deln, welche in die Anlageflache des Gerates eingelas-
sen sind, so dass diese automatisch bei der Anlage des
Geréates an der zu bearbeitenden Oberflache abgedun-
kelt werden. Die Reduzierung der Lichtintensitat kann
dabei auf besonders einfache Art und Weise gemessen
werden, so dass zweifelsfrei die Anwesenheit einer zu
bearbeitenden Oberflache festgestellt werden kann. In
dem Falle der Verwendung von Drucksensoren empfiehlt
es sich, dass diese ebenfalls auf der zu der zu bearbei-
tenden Oberflache gerichteten Anlageflache des Gera-
tes angeordnet sind. Die Drucksensoren kdnnen bei-
spielsweise ebenfalls in die Gerateoberflache eingelas-
sen sein, so dass diese vorteilhaft nicht Gber die Ebene
der Anlageflache hervorstehen und bei der Verwendung
des Geréates stoéren oder beschadigt werden.

[0020] Vorteilhaft sollte das elektromotorisch angetrie-
bene Gerat stets so betrieben werden, dass die Drehzahl
des Motors auf Null gestellt wird oder Null bleibt, wenn
eine Anwesenheit des Geréates in einer Ladestation de-
tektiert wird. Der Handhabungsparameter "Kontakt des
Gerates mit Ladestation" ist somit ein sicherheitsrelevan-
ter Parameter, bei dessen Status "ja" der Motor stets aus-
geschaltet sein sollte. Sofern die Drehzahl des Motors
bereits Null ist, sollte diese weiterhin Null bleiben. Sofern
sich der Motor bei Messung des Handhabungsparame-
ters noch dreht, sollte dieser unverziiglich ausgeschaltet
werden.

[0021] Darilber hinaus sollte die Drehzahl des Motors
auf einen Betrag gréRer null gestellt werden oder einen
Betrag gréRer null beibehalten, wenn eine Anwesenheit
des Gerates auf einer zu bearbeitenden Oberflache
und/oder eine Anwesenheit einer Hand im Bereich einer
Handhabe des Gerates gemessen wird. Bei der Anwe-
senheit des Gerates auf einer zu bearbeitenden Ober-
flache kann regelmafig von einem Bearbeitungswunsch
des Nutzers ausgegangen werden, so dass in diesem
FallregelmaRig ein Anschalten des Motors erfolgen kann
beziehungsweise der Betrieb des Motors beibehalten
werden sollte. Anders sieht dies aus, wenn lediglich eine
Anwesenheiteiner Hand im Bereich einer Handhabe des
Gerates gemessen wird. In diesem Fall kann nicht ein-
wandfrei festgestellt werden, ob der Nutzer aktuell be-
absichtigt, das Gerat zu einer Bearbeitung der Oberfla-
che einzusetzen. Vielmehrist durch die Anwesenheit der
Hand im Bereich der Handhabe eine Art Ubergangssitu-
ation charakterisiert, in welcher der Nutzer das Geréat ent-
weder tatsachlich auf eine Oberflache zufiihren kénnte,
um die Oberflache zu reinigen, oder demgegenuber nur
ein Anheben des Gerates wiinscht, beispielsweise zum
Transport an einen anderen Ort. In diesem Fall sollte aus
sicherheitsrelevanten Griinden keine Anschaltung des
Motors erfolgen, so dass die Drehzahl noch nicht gréRer
nullist. Wenngleich kann zur Ausfiihrung des Verfahrens
jedoch auch vorgesehen sein, dass der Motor bereits
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dann startet, sobald der Nutzer das Gerat im Bereich
einer Handhabe ergreift. Fiir den Fall, dass das Geréat
von der zu bearbeitenden Oberflache entfernt wird oder
die Hand aus dem Bereich der Handhabe entfernt wird,
kann umgekehrt vorgesehen sein, dass die Drehzahl des
Motors sofort auf Null gestellt wird.

[0022] SchlieBlich kannvorgesehen sein, dass der Be-
triebszustand des Motors, insbesondere die Drehzahl
des Motors, nach der Ermittlung des Handhabungszu-
standes zeitverzdgert und/oder kontinuierlich geandert
wird. Die Funktion der Zeitverzégerung ermdglicht be-
sonders vorteilhaft, dass ein Anschalten des Motors un-
terbleibt, falls der Nutzer das Gerat beispielsweise nur
sehr kurz anfasst, um dieses wegzutragen. Sofern das
Gerat gemal einer anderen Situation beispielsweise ei-
nen Reinigungsvorgang durchfiihrt und dabei von der
Oberflache abgehoben wird, kann die Drehzahl des Mo-
tors zunachst kontinuierlich oder stufenweise runterre-
geln, bevor der Motor schliefllich ganz ausgeschaltet
wird. Dadurch kann verhindert werden, dass der Motor
bei einem kurzzeitigen Umsetzen beziehungsweise An-
heben des Gerates komplett ausschaltet. Gemal einer
anderen Ausfiihrungsform kann es vorgesehen sein,
dass die Drehzahl des Motors kontinuierlich erhoht wird,
beispielsweise wenn der Nutzer das Gerat im Bereich
der Handhabe ergreift. Somit ist es mdglich, dass die
Drehzahl des Motors von dem Zeitpunkt des Ergreifens
des Gerates bis zu dem Zeitpunkt der Anlage des Gera-
tes auf der zu bearbeitenden Oberflache auf einen zur
Bearbeitung geeigneten Betrag geandert wird.

[0023] Zusatzlich zu dem zuvor dargestellten Verfah-
ren zum Betrieb eines elektromotorisch angetriebenen
Gerates wird mit der Erfindung ebenfalls ein elektromo-
torisch angetriebenes Gerat, insbesondere zur Durch-
fuhrung des vorgestellten Verfahrens, insbesondere ein
Haushaltsgerat, vorgeschlagen, welches gekennzeich-
net ist durch einen oder mehrere an dem Gerat angeord-
nete Sensoren, welche ausgebildet sind, die Status min-
destens zweier Handhabungsparameter zu messen, ei-
ne Auswerteeinrichtung, welche ausgebildet ist, die ge-
messenen Status zur Ermittlung eines aktuellen Hand-
habungszustandes des Gerates logisch miteinander zu
verknlpfen, und eine Einstelleinrichtung, welche ausge-
bildet ist, einen Betriebszustand des Gerates in Abhan-
gigkeit von dem ermittelten aktuellen Handhabungszu-
stand einzustellen.

[0024] Durch die vorgeschlagenen Merkmale wird ein
elektromotorisch angetriebenes Gerat so ausgestattet,
dass es zur Durchfiihrung eines zuvor dargestellten Ver-
fahrens geeignet ist. Insbesondere gelten somit die in
Bezug auf das Verfahren vorgestellten Vorteile auch flr
das elektromotorisch angetriebene Gerat.

[0025] Im Folgenden wird die Erfindung anhand eines
Ausfiihrungsbeispiels naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1  erfindungsgemafRes Gerdt gemaR Handha-
bungsparameter "Kontakt des Gerates mit La-
destation",
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Fig. 2 erfindungsgemaRes Gerdt gemal Handha-
bungsparameter "Kontakt des Gerates mit
Hand",

Fig. 3  Seitenansicht des Gerates gemalR Handha-
bungsparameter "Kontakt des Gerates mit zu

bearbeitender Oberflache",

Seitenansicht des Gerates in einem von der zu
bearbeitenden Oberflaiche getrennten Zu-
stand.

Fig. 4

[0026] DieFigurenzeigeneinerfindungsgemafles Ge-
rat 1, welches beispielsweise ein handgefihrtes Fens-
terreinigungsgerat oder auch ein handgeflhrter Staub-
sauger sein kann. Das Geréat 1 verfugt Uber ein Gehause
mit einer Oberflache 6. Auf der Oberflache 6 ist eine
Handhabe 5 angeordnet, in welcher ein Nutzer seine
Hand einfiihren kann, um das Gerat komfortabel wah-
rend des Gebrauchs zu filhren. Die Hand kann dabei
beispielsweise gedffnet auf der Oberflache 6 aufliegen,
so dass der Handrlicken mit der Handhabe 5 in Kontakt
steht.

[0027] Das Gerat 1 weist eine Mehrzahl von Sensoren
2, 3, 4 zur Messung von Handhabungsparametern auf.
Ein erster Sensor 2 kann beispielsweise eine Anwesen-
heit einer Hand zwischen der Handhabe 5 und der Ober-
flache 6 des Gerates, d.h. ein Ergreifen des Gerates 1
durch einen Nutzer, messen. Ein zweiter Sensor 3 kann
beispielsweise als Ladezustandssensor, als Drucksen-
sor oder auch als optischer Sensor ausgebildet sein. Mit-
tels dieses Sensors 3 wird gemessen, ob der Akkumu-
lator des Gerates 1 aktuell geladen wird oder das Gerat
1 zumindest in Kontakt mit einer Ladestation 7 steht. So-
fern der Sensor 3 misst, dass der Akkumulator des Ge-
rates 1 aktuell geladen wird, kann davon ausgegangen
werden, dass das Gerat 1 aktuell in der Ladestation 7
angeordnet ist. Sofern aktuell kein Ladevorgang stattfin-
det, ist das Gerat 1 entweder von der Ladestation 7 ge-
trennt, oderder Akkumulator des Gerates 1 ist vollstandig
aufgeladen.

[0028] Das Gerat 1 kann zur Anzeige des Ladezustan-
des eine Ladezustandsanzeige 8 aufweisen, welche vor-
teilhaft in dem Bereich der Handhabe 5 des Gerates 1
angeordnet sein kann. Diese Ladezustandsanzeige 8
kann nach der Art einer An-/Aus-Anzeige ausgebildet
sein oder auch als Lichtsignal, welches beispielsweise
im Falle des Ladezustands "Akkumulator wird geladen"
rot erscheint und im Falle des Ladezustands "Akkumu-
lator komplett geladen" griin erscheint.

[0029] Ein weiterer Sensor 4 ist beispielhaft ausgebil-
det, den Status des Handhabungsparameters "Kontakt
des Gerates 1 mit zu bearbeitender Oberflache 6" zu
messen. Dieser Sensor 4 kann beispielsweise als opti-
scher Sensor, Drucksensor oder dhnliches ausgebildet
sein. Insbesondere eignen sich alle Arten von Sensoren,
welche geeignet sind, den Kontakt zwischen dem Geréat
1 und der zu bearbeitenden Oberflache 9 zu messen.
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Vorteilhaft ist der Sensor 4 bei einer Anordnung des Ge-
rates 1 auf einer zu bearbeitenden Oberflache 9 zwi-
schen dem Gerat 1 und der Oberflaiche 9 angeordnet,
so dass der Sensor 4 unmittelbar einen zu der Gewichts-
kraft des Gerates 1 korrespondierenden Druck misst,
oder der Sensor 4, beispielsweise ausgebildet als Foto-
diode, durch die Anordnung des Geréates 1 an der zu
bearbeitenden Oberflache 9 keine Lichtintensitat mehr
misst.

[0030] Jederder Sensoren 2, 3, 4 detektiert vorteilhaft
einen Status eines anderen Handhabungsparameters.
Beispielsweise misst der Sensor 2 den Status des Kon-
taktes des Gerates 1 mit einer Hand des Nutzers, der
Sensor 3 den Status eines Ladezustandes des Akkumu-
lators des Gerates 1 und der Sensor 4 den Status eines
Kontaktes des Gerédtes 1 auf einer zu bearbeitenden
Oberflache 9.

[0031] DieSensoren2,3,4 steheninDatenverbindung
mit einer Auswerteeinrichtung (nicht in den Figuren dar-
gestellt), welche die Messsignale ausliest und logisch so
miteinander verknUpft, dass der aktuelle Handhabungs-
zustand des Gerates ermittelbar ist. Hierbei werden lo-
gische Verknlpfungen zwischen den Messsignalen der
Sensoren 2, 3, 4 hergestellt. Falls der Sensor 3 beispiels-
weise detektiert, dass der Akkumulator des Gerates 1
aktuell geladen wird, kann zweifelsfrei der Status "Gerat
1 in Kontakt mit Ladestation 7" festgestellt werden.
[0032] Sofern der Sensor 3 jedoch keinen aktuellen
Ladungsvorgang detektiert, ist der Status des Handha-
bungsparameters "Kontakt des Gerates 1 mit Ladestati-
on" unklar, denn das Gerat 1 konnte trotzdem in der La-
destation 7 angeordnet sein, jedoch einen vollstandig
aufgeladenen Akkumulator aufweisen. Alternativ ware
es auch mdglich, dass ein Nutzer das Gerat 1 bereits
ergriffen hatund dieses aktuell zu einer zu bearbeitenden
Oberflache 9 transportiert. Dartiber hinaus wére es auch
moglich, dass sich das Gerat 1 bereits an einer zu bear-
beitenden Oberflache 9 befindet. Je nach dem aktuellen
Handhabungszustand musste ein anderer Betriebszu-
stand des Gerates 1, insbesondere des antreibenden
Motors, eingestelltwerden. Sofern das Gerat 1 beispiels-
weise noch nicht auf einer zu bearbeitenden Oberflache
9 angeordnet ist, sollte der Motor des Gerates 1 noch
stillstehen, so dass der Nutzer nicht durch eventuell ro-
tierende Elemente verletzt wird. Sofern sich das Gerat 1
jedoch auf einer zu bearbeitenden Oberflache 9 befindet,
sollte der Motor im Betrieb sein, um die entsprechenden
Bearbeitungsfunktionen durchfiihren zu kénnen.

[0033] Der Start des Motors des Gerates 1 kann von
mehreren Voraussetzungen abhangig gemacht werden,
welche in logischen Verknipfungen zueinander in Be-
ziehung gesetzt werden. Dabei muissen die Handha-
bungsparameter festgesetzte Status aufweisen, damit
der Motor des Gerates 1 tatsachlich gestartet wird. Bei-
spielsweise kann zum Start des Motors der Status "Gerat
1 nichtin Kontakt mit Ladestation 7" zwingend sein, eben-
so wie der Status "Kontakt des Gerates 1 mit Nutzer" und
der Status "Kontakt des Gerates 1 mit zu bearbeitender
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Oberflache 9". Der Motor des Gerates 1 wird somit weder
dann gestartet, wenn sich das Gerat 1 zwar auf einer zu
bearbeitenden Oberflache 9 befindet, aber das Gerat 1
nicht in Kontakt mit einer Hand des Nutzers steht, noch
dann, wenn das Gerat 1 zwar in Kontakt mit der Hand
des Nutzers steht, jedoch bisher kein Kontakt des Gera-
tes 1 mit der zu bearbeitenden Oberflache 9 besteht.
Somit ergeben sich beispielsweise insgesamt drei be-
stimmte Status der Handhabungsparameter als Voraus-
setzung fir den Start des Motors:

- Gerat 1 nicht in Ladestation 7,

- Gerat 1 in Kontakt mit Hand eines Nutzers,

- Gerét 1 in Kontakt mit zu bearbeitender Oberflache
9.

[0034] Umgekehrt lassen sich auch fir das Ausschal-
ten des Motors entsprechende Status der Handhabungs-
parameter festlegen. Beispielsweise kann vorgesehen
sein, dass der Motor unverziiglich ausgeschaltet wird,
wenn das Gerat 1 von der zu bearbeitenden Oberflache
9 getrennt wird oder der Nutzer das Gerat 1 loslasst.
[0035] Alternativ zu einem unverziiglichen Ausschal-
ten des Motors kann es auch vorgesehen sein, dass die
Drehzahl des Motors langsam runtergeregelt wird, falls
das Gerat 1 von der zu bearbeitenden Oberflache 9 ge-
trennt wird. Eine Ausnahme kann aus Sicherheitsgrin-
den dann bestehen, wenn der Nutzer das Gerat 1, bei-
spielsweise die Handhabe 5 des Gerates 1, loslasst.
Dann ist eine sofortige Abschaltung des Motors gerecht-
fertigt.

[0036] Darilber hinaus kann das Abschalten des Mo-
tors auch mit einer Zeitverzégerung erfolgen. Dadurch
kann beispielsweise verhindert werden, dass der Motor
abschaltet, obwohl der Nutzer lediglich die mit der Hand-
habe 5 in Kontakt stehende Hand wechselt.

[0037] Der Betriebszustand des Gerates 1, d.h. bei-
spielsweise "Motor ein", "Motor aus" wird mittels einer
Einstelleinrichtung (nicht dargestellt) in Abhangigkeit von
dem ermittelten Handhabungszustand eingestellt.
[0038] Im Folgenden wird ein Ausfihrungsbeispiel
konkret anhand der in den Figuren 1 bis 4 dargestellten
Verfahrensschritte naher erlautert:

GemaR Figur 1 befindet sich das Geréat 1 innerhalb
der Ladestation 7. Dort wird der Akkumulator 1 fiir
einen nachfolgenden Bearbeitungsvorgang des Ge-
rates 1 aufgeladen. Der Sensor 3 (Ladezustands-
sensor) detektiert den aktiven Ladevorgang des Ge-
rates 1 und Ubermittelt das Messsignal an eine dem
Gerat 1 zugeordnete Auswerteeinrichtung (nicht
dargestellt). Die Auswerteeinrichtung greift vorteil-
haft auf eine Datei zurick, in welcher die mdglichen
Status aller Handhabungsparameter hinterlegt sind
und zur Ermittlung des aktuellen Handhabungszu-
standes des Geréates 1logisch miteinander verknupft
werden koénnen. Dies geschieht mittels logischer
und/ oder -Verknipfungen.
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[0039] Sofern der Sensor 3 detektiert, dass der Akku-
mulator des Gerates 1 aktuell geladen wird, empfiehlt es
sich, dass der Betrieb des Motors des Gerates 1 injedem
Fall unterbleibt. Zusatzlich zu einer bloRen Messung des
Ladezustandes kann der Ladezustand dem Nutzer des
Gerates 1 auch mittels der Ladezustandsanzeige 8 an-
gezeigt werden.

[0040] Alternativoderzusatzlich zu dem Sensor 3 kdn-
nenweitere Sensoren 3 an dem Gerét 1 angeordnet sein,
welche keine Ladezustandssensoren sind. Diese Sen-
soren 3 kénnen beispielsweise optische Sensoren oder
auch Drucksensoren sein, welche zwischen dem Gerat
1 und der Ladestation 7 angeordnet sind. Mittels dieser
Sensoren 3 kann festgestellt werden, ob sich das Gerat
1 aktuell in der Ladestation 7 befindet. Beispielsweise
sind diese Sensoren 3 optische Sensoren, welche so an
dem Gerat 1 angeordnet sind, dass diese lediglich bei
einer Anordnung des Gerates 1 an der Ladestation 7 eine
signifikante Anderung der Lichtintensitat messen kénnen
und nicht, falls das Gerat 1 auf einer zu bearbeitenden
Oberflache 9 angeordnet wird. Dies lasst sich dadurch
erreichen, dass der oder die Sensoren 3 nicht in Richtung
einer zu bearbeitenden Oberflache 9 zeigen, sondern
vielmehr in eine dazu orthogonale Richtung. Dies kann
beispielsweise eine Anordnung der Sensoren 3 in eine
Richtung parallel zu einer etwaigen zu bearbeitenden
Oberflache 9 beinhalten. Die Ladestation 7 ist dabei vor-
teilhaft so ausgebildet, dass diese beispielsweise einen
Randbereich aufweist, welcher die Sensoren 3 bei einer
Anordnung des Gerates 1inder Ladestation 7 abdunkelt,
was bei einer bloRen Anordnung des Gerates 1 an einer
zu reinigenden Oberflache 9 nicht der Fall ware. Alter-
nativ zu optischen Sensoren kdnnten auch Drucksenso-
ren zur Anwendung kommen, auf welche ein in der La-
destation 7 angeordnetes Gerat 1 Druck ausubt.

[0041] Sofern ein Nutzer das Gerat 1 nun - wie in Figur
2 dargestellt - aus der Ladestation 7 heraushebt, regist-
rieren die Sensoren 3 die Beendigung des Ladezustan-
des. Das Ergreifen der Handhabe 5 durch den Nutzer
wird dabei durch den Sensor 2 detektiert, welcher zwi-
schen der Handhabe 5 und der Oberflache 6 des Gerates
1 angeordnet ist. Dieser Sensor 2 ist beispielsweise ein
kapazitiver Sensor, welcher eine Anderung der Kapazitat
durch die Anordnung der Hand zwischen Handhabe 5
und Oberflache 6 detektieren kann. Alternativ zu kapa-
zitiven Sensoren sind auch andere Arten von Sensoren
anwendbar, beispielsweise optische Sensoren oder
auch Drucksensoren. Der Sensor 2 misst nun den Status
des Handhabungsparameters "Kontakt des Gerates 1
mit Hand" und Ubermittelt den gemessenen Status an
die Auswerteeinrichtung. Diese entscheidet aufgrund der
in der Datei hinterlegten Verkniipfungen, ob beispiels-
weise ein Starten des Motors erfolgt oder nicht. Beispiels-
weise kann vorgesehen sein, dass der Betrieb des Mo-
tors noch unterbleibt. Alternativ kann es jedoch auch vor-
gesehen sein, dass der Motor mit einer niedrigen Dreh-
zahl gestartet wird und diese Drehzahl in Abhangigkeit
von der Zeit langsam erhdht wird.
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[0042] Wie in Figur 3 dargestellt kann der Nutzer das
Geréat 1 anschlieBend an einer zu bearbeitenden Ober-
flache 9, hier beispielsweise ein Fulboden, anlegen. Da-
bei detektieren die in Richtung der Oberflache 9 ausge-
richteten Sensoren 4 den Status des Handhabungspa-
rameters "Kontakt des Gerates 1 mit zu bearbeitender
Oberflache 9". Die verwendeten Sensoren 4 kdnnen bei-
spielsweise Distanzsensoren, Drucksensoren, optische
Sensoren oder ahnliches sein. Grundséatzlich sind alle
Sensoren 4 geeignet, welche die Anordnung des Gerates
1 an der zu bearbeitenden Oberflache 9 zuverlassig de-
tektieren kénnen. Sofern das Gerat 1 nun an der zu be-
arbeitenden Oberflache 9 angelegt wird, beispielsweise
auf diese gestellt wird, registrieren die Sensoren 4 den
geanderten Status des Handhabungsparameters und
Ubermitteln diesen an die Auswerteeinrichtung. Die Aus-
werteeinrichtung Uberprift nun, welcher Handhabungs-
zustand zu den aktuell in Kombination gemessenen Sta-
tus der Handhabungsparameter korrespondiert und ver-
anlasst die Einstelleinrichtung, in Abhangigkeit von dem
ermittelten Handhabungszustand den Betriebszustand
des Geréates 1 einzustellen. In dem vorliegenden Fall,
dass der Nutzer die Handhabe 5 weiterhin ergriffen halt
und das Gerat 1 in Kontakt mit einer zu bearbeitenden
Oberflache 9 steht, kann vorgesehen sein, dass der Mo-
tor des Gerates 1 gestartet wird.

[0043] Der Nutzer kann das Gerat 1 nun zur Bearbei-
tung der Oberflache 9 verwenden.

[0044] Sofern der Nutzer das Gerat 1 anschlief’end
von der Oberflache 9 trennt und das Geréat 1 somit nicht
mehr in Kontakt mit der Oberflache 9 steht (siehe Figur
4), detektieren die Sensoren 4 den geanderten Status
des Handhabungsparameters "Kontakt des Gerates 1
mit zu bearbeitender Oberflache 9". Diese Anderung des
Status wird von dem Sensor 4 an die Auswerteeinrich-
tung Ubermittelt, woraufhin eine neue Ermittlung des
Handhabungszustandes des Gerates 1 durchgeflhrt
wird. Sobald festgestellt wird, dass sich der Handha-
bungszustand geandert hat, wird entsprechend des nun
identifizierten Handhabungszustandes ein anderer Be-
triebszustand des Gerates 1 mittels der Einstelleinrich-
tung eingestellt. Dabei kann es sich beispielsweise um
den Betriebszustand "Motor aus" handeln. Alternativ
kann auch vorgesehen sein, dass der Motor weiterhin in
Betrieb bleibt, jedoch die Drehzahl reduziert wird, zumin-
dest so lange, wie der Nutzer die Handhabe 5 des Ge-
rates 1 noch ergriffen halt, d.h., solange der Sensor 2
noch den unveranderten Status des Handhabungspara-
meters "Kontakt des Geréates 1 mit Hand" detektiert. So-
fern der Nutzer zusétzlich seine Hand von der Handhabe
5 16st, sollte aus Sicherheitsgriinden stets der Betriebs-
zustand "Motor aus" vorgesehen sein. Entsprechendes
giltauch, wenn der Nutzer das Gerat 1 in der Ladestation
7 anordnet, um eine Aufladung des Akkumulators durch-
zuflihren.

[0045] Obwohl die Erfindung am Beispiel eines hand-
geflihrten Gerates dargestellt wurde, 18sst sich die Erfin-
dung ebenso auch auf ein selbsttétig verfahrbares Gerat,



13 EP 2 974 639 A1 14

bspw. einen Reinigungsroboter Gbertragen. Dabei kon-
nen abweichende Status der Handhabungsparameter
Voraussetzung fur den Start des Motors sein. Beispiels-
weise kann es bei selbsttatig verfahrbaren Geraten emp-
fehlenswert sein, den Motor nicht zu starten, solange ei-
ne Hand des Nutzers noch in Kontakt mit dem Geréat
steht.

Bezugszeichenliste:

[0046]

©O© 0O NO OB WN =

Gerat

Sensor

Sensor

Sensor

Handhabe

Oberflache
Ladestation
Ladezustandsanzeige
Oberflache

Patentanspriiche

1.

Verfahren zum Betrieb eines elektromotorisch an-
getriebenen Gerates (1), insbesondere eines Haus-
haltsgerates, wobei ein aktueller Handhabungszu-
stand des Gerétes (1) anhand eines Status eines
Handhabungsparameters ermittelt wird, wobei ein
Betriebszustand des Gerates (1), insbesondere eine
Drehzahl des das Gerat (1) antreibenden Motors, in
Abhangigkeit von dem ermittelten Handhabungszu-
stand eingestellt wird,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Status mindestens zweier Handhabungs-
parameter gemessen werden, wobei die Status zur
Ermittlung des aktuellen Handhabungszustandes
des Gerates (1) logisch miteinander verknipft wer-
den.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass als ein Handhabungsparameter eine
Anwesenheit einer Hand eines Nutzers im Bereich
einer Handhabe (5), insbesondere eines Handgriffs,
des Gerates (1) gemessen wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass als ein Hand-
habungsparameter eine Anwesenheit des Gerates
(1) in einer Ladestation (7) gemessen wird.

Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Anwesenheit mittels an dem Ge-
rat (1) angeordneter Drucksensoren (3) oder opti-
scher Sensoren (3) gemessen wird, welche Senso-
renindem Fall, dass das Gerat (1) in der Ladestation
(7) angeordnet ist, einen auf den Drucksensor (3)
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10.

wirkenden Druck oder eine Reduzierung der Lichtin-
tensitat messen.

Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Anwesenheit mittels eines
an dem Gerat (1) angeordneten Ladezustandssen-
sors gemessen wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass als ein Hand-
habungsparameter eine Anwesenheit des Gerates
(1) an einer zu bearbeitenden Oberflache (9), insbe-
sondere ein Kontakt des Gerates (1) mit einer zu
bearbeitenden Oberflache (9), gemessen wird.

Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Anwesenheit, insbesondere der
Kontakt, mittels an dem Gerat (1) angeordneter
Drucksensoren (4) oder optischer Sensoren (4) ge-
messen wird, wobei die Sensoren (4) in dem Fall,
dass das Gerét (1) an der zu bearbeitenden Ober-
flache (9) angeordnet ist, einen zu der Gewichtskraft
des Geréates (1) korrespondierenden Druck oder ei-
ne Reduzierung der Lichtintensitat messen.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Drehzahl
des Motors auf null gestellt wird oder null bleibt, wenn
eine Anwesenheit des Gerates (1) in einer Ladesta-
tion (7) gemessen wird, und/ oder die Drehzahl des
Motors auf einen Betrag groRer als null gestellt wird
oder einen Betrag gréf3er null behalt, wenn eine An-
wesenheit des Gerates (1) auf einer zu bearbeiten-
den Oberflache (9) und/oder eine Anwesenheit einer
Hand im Bereich einer Handhabe (5) des Gerates
(1) gemessen wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Betriebs-
zustand des Motors, insbesondere die Drehzahl des
Motors, nach der Ermittlung des Handhabungszu-
standes zeitverzdgert und/oder kontinuierlich gean-
dert wird.

Elektromotorisch angetriebenes Gerat (1), insbe-
sondere zur Durchfiihrung eines Verfahrens nach
einem der Anspriiche 1 bis 9, insbesondere Haus-
haltsgerat,

gekennzeichnet durch

- einen oder mehrere an dem Gerat (1) ange-
ordnete Sensoren (2, 3, 4), welche ausgebildet
sind, die Status mindestens zweier Handha-
bungsparameter zu messen,

- eine Auswerteeinrichtung, welche ausgebildet
ist, die gemessenen Status zur Ermittlung eines
aktuellen Handhabungszustandes des Gerates
logisch miteinander zu verknipfen, und



15 EP 2 974 639 A1

- eine Einstelleinrichtung, welche ausgebildet
ist, einen Betriebszustand des Gerates (1) in Ab-
hangigkeit von dem ermittelten aktuellen Hand-
habungszustand einzustellen.
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