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(57) Abstract: The invention relates to a
method for operating a self-propelled and
selt-steering floor-cleaning device, wherein
at least one map of at least one room to be
cleaned and a cleaning plan, which can be
specified by a user and which comprises one
or more cleaning tasks, can be stored in a
memory unit of the floor-cleaning device,
wherein at least one cleaning task is
associated with a certain room, which can be
identified on the basis of a map, and the
floor-cleaning device is placed in a room. In
order to provide such a method that enables
efficient execution of the cleaning plan,
according to the invention the floor-cleaning
device, during the execution of the cleaning
plan, determines whether the room in which
the floor-cleaning device is placed is the
certain room, and, in the event of a negative
determination, the performance of the
cleaning task is foreborne, interrupted, or
ended. The invention further relates to a
floor-cleaning device for performing the
method.

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben eines selbstfahrenden und selbstlenkenden Bodenreinigungsgerites, wobei in
einer Speichereinheit des Bodenreinigungsgerétes mindestens eine Karte mindestens eines zu reinigenden Raumes speicherbar ist
sowie ein von einem Benutzer vorgebbarer Reinigungsplan mit einem oder mehreren Reinigungsauftrdgen, wobei einem
bestimmten, anhand einer Karte identifizierbaren Raum mindestens ein Reinigungsauftrag zugewiesen wird und das
Bodenreinigungsgerit in einem Raum platziert wird. Um ein derartiges Verfahren bereitzustellen, das eine effiziente Abarbeitung
des Reinigungsplans erméglicht, wird erfindungsgemél vorgeschlagen, dass vom Bodenreinigungsgerét bei der Abarbeitung des
Reinigungsplans festgestellt wird, ob es sich bei dem Raum, in dem es platziert wird, um den bestimmten Raum handelt, und dass
bei negativer Feststellung die Ausfithrung des Reinigungsauftrags unterlassen, unterbrochen oder beendet wird. Aulerdem betrifft
die Erfindung ein Bodenreinigungsgerdt zur Durchfiihrung des Verfahrens.
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VERFAHREN ZUM BETREIBEN EINES BODENREINIGUNGSGERATES UND
BODENREINIGUNGSGERAT

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben eines selbstfahrenden und
selbstlenkenden Bodenreinigungsgerates, wobei in einer Speichereinheit des
Bodenreinigungsgerates mindestens eine Karte mindestens eines zu reinigen-
den Raumes speicherbar ist sowie ein von einem Benutzer vorgebbarer Reini-
gungsplan mit einem oder mehreren Reinigungsauftragen, wobei einem be-
stimmten, anhand einer Karte identifizierbaren Raum mindestens ein Reini-
gungsauftrag zugewiesen wird und das Bodenreinigungsgerat in einem Raum

platziert wird.

AuBerdem betrifft die Erfindung ein selbstfahrendes und selbstlenkendes Bo-
denreinigungsgerat zur Durchfuhrung des Verfahrens, umfassend ein Fahrwerk
zum Verfahren des Bodenreinigungsgerates auf einer Bodenflache, eine Reini-
gungseinheit zum Reinigen der Bodenflache, eine mit dem Fahrwerk und der
Reinigungseinheit gekoppelte Steuereinheit und eine mit dieser gekoppelte
Speichereinheit, in der mindestens eine Karte mindestens eines zu reinigenden
Raumes speicherbar ist sowie ein von einem Benutzer vorgebbarer Reini-
gungsplan mit einem oder mehreren Reinigungsauftragen, wobei einem be-
stimmten, anhand einer Karte identifizierbaren Raum mindestens ein Reini-
gungsauftrag zugewiesen wird, und wobei das Bodenreinigungsgerat eine mit

der Steuereinheit gekoppelte Sensoreinheit aufweist.

Die US 6,667,592 B2 beschreibt ein Bodenreinigungsgerat zum autonomen
Reinigen von Raumen. Das Bodenreinigungsgerat ist in der Lage, Karten von
Raumen, in denen es sich befindet, selbsttatig zu erstellen und diesen zuge-
ordnet zu speichern. Karten kénnen auch von einem Benutzer vorgegeben
werden. Den Rdumen oder Teilen davon, die anhand der jeweiligen Karte iden-
tifiziert werden kdnnen, kdnnen Reinigungsauftrage zugewiesen werden. An-

hand von Sensoren kann das Bodenreinigungsgerat seine Position in einem
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Raum ermitteln und den diesem Raum zugewiesenen Reinigungsauftrag aus-

fUhren.

Auch in der WO 2009/132317 Al ist ein Bodenreinigungsgerat beschrieben,
das in dem Raum, in dem es platziert ist, einen vorgegebenen Reinigungsauf-
trag ausfuhren kann. Im Reinigungsauftrag kann beispielsweise die Art und
Intensitat der Reinigung oder ein Reinigungspfad vorgegeben sein sowie Rei-

nigungsmuster, um eine moglichst flachendeckende Reinigung zu erzielen.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein Verfahren und ein Bodenreini-
gungsgerat der eingangs genannten Art bereitzustellen, das eine effiziente Ab-
arbeitung des Reinigungsplans ermdglicht.

Diese Aufgabe wird bei einem gattungsgemafBen Verfahren erfindungsgeman
dadurch gelost, dass vom Bodenreinigungsgerat bei der Abarbeitung des Rei-
nigungsplans festgestellt wird, ob es sich bei dem Raum, in dem es platziert
wird, um den bestimmten Raum handelt, und dass bei negativer Feststellung
die Ausfuhrung des Reinigungsauftrags unterlassen, unterbrochen oder been-
det wird.

Beim erfindungsgemafien Verfahren ist vorgesehen, dass vom Bodenreini-
gungsgerat eine Uberprifung daraufhin durchgefiihrt wird, ob es sich in dem
bestimmten Raum befindet, dem im Reinigungsplan ein Reinigungsauftrag zu-
gewiesen ist. Stellt das Bodenreinigungsgerat fest, dass es sich nicht in dem
bestimmten Raum befindet, sondern in einem davon unterschiedlichen Raum,
wird die Ausfihrung des dem bestimmten Raum zugewiesenen Reinigungsauf-
trags unterlassen, unterbrochen oder beendet. Eine Arbeit des Bodenreini-
gungsgerates entgegen dem Reinigungsplan kann dadurch vermieden und Ar-
beitszeit des Bodenreinigungsgerates eingespart werden. Energie, die zur Ab-
arbeitung des unzutreffenden Reinigungsauftrags eingesetzt wurde, kann
dadurch eingespart werden. Die Betriebsdauer des Bodenreinigungsgerates,
und damit eine mdgliche weitere Abarbeitung des Reinigungsplans, werden
damit mdéglichst wenig beeintrachtigt.
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Das erfindungsgemale Verfahren erweist sich insbesondere dann als vorteil-
haft, wenn der bestimmte Raum, dem ein Reinigungsauftrag zugewiesen ist,
und der Raum, in dem das Bodenreinigungsgerat platziert wird, so physisch
voneinander getrennt sind, dass sich das Bodenreinigungsgerat nicht selbstta-
tig in den bestimmten Raum bewegen kann. Dies ist insbesondere dann der
Fall, wenn die beiden Raume in unterschiedlichen Etagen eines Gebadudes oder
in unterschiedlichen Gebauden angeordnet sind.

Von Vorteil ist es, wenn vom Bodenreinigungsgerat vor Beginn der Ausfihrung
des Reinigungsauftrags festgestellt wird, ob sich das Bodenreinigungsgerat in
dem bestimmten Raum befindet. Dies erlaubt es, eine Verschwendung von
Zeit und Energie zur Ausflihrung eines falschen Reinigungsauftrags zu vermei-
den. Auch eine mdglicherweise sogar schadhafte Bearbeitung des Raumes, in
dem sich das Bodenreinigungsgerat befindet, kann dadurch vermieden wer-
den.

Vorzugsweise wird bei negativer Feststellung eine Mitteilung hieriber vom Bo-
denreinigungsgerat an den Benutzer gesendet. Beispielsweise kann das Bo-
denreinigungsgerat dem Benutzer mitteilen, dass es sich nicht in dem be-
stimmten Raum befindet, um den Reinigungsauftrag auszufuhren, und dass es
sich insbesondere nicht aufgrund physischer Begrenzungen in den bestimmten
Raum bewegen kann. Der Benutzer kann dann zum Beispiel das Bodenreini-
gungsgerat auBer Betrieb setzen, ihm einen anderen Reinigungsauftrag oder
Reinigungsplan zuweisen oder das Bodenreinigungsgerat in den bestimmten

Raum transportieren.

Von Vorteil ist es, wenn bei negativer Feststellung vom Bodenreinigungsgerat
eine Anderung des Reinigungsplans vorgenommen wird. Das Bodenreini-
gungsgerat kann den Reinigungsplan selbststandig umstellen, um dessen Ab-

arbeitung zu ermdglichen und insbesondere mdaglichst effizient zu gestalten.
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Beispielsweise wird der Reinigungsauftrag, der dem bestimmten Raum zuge-
wiesen ist, aus dem Reinigungsplan geldscht oder in einer Abfolge von Reini-
gungsauftragen im Reinigungsplan nach hinten verschoben. "Nach hinten ver-
schoben" ist vorliegend insbesondere so aufzufassen, dass der Reinigungsauf-
trag nicht geldscht wird, in der Abfolge auszufUhrender Reinigungsauftrage
jedoch zu einem spateren Zeitpunkt auszuflhren ist. Das Bodenreinigungsge-
rat kann sich dadurch gewissermalen merken, dass der Reinigungsauftrag
noch nicht oder nicht vollstandig ausgefuhrt wurde. Dementsprechend kann
das Bodenreinigungsgerat zu einem spateren Zeitpunkt erneut versuchen, den

Reinigungsauftrag auszufuhren.

Besonders gunstig ist es, wenn vom Bodenreinigungsgerat ermittelt wird, ob
eine Karte desjenigen Raumes in der Speichereinheit gespeichert ist, in dem
es positioniert ist, und ob der Reinigungsplan einen diesem Raum zugewiese-
nen Reinigungsauftrag aufweist und wenn bejahendenfalls dieser Reinigungs-
auftrag ausgefuhrt wird. Der Reinigungsplan kann dadurch effizient abgearbei-
tet werden. Das Bodenreinigungsgerat kann, darauf wird nachfolgend noch
eingegangen, Merkmale des Raumes oder darin angeordneter Gegenstande
erfassen. Das Bodenreinigungsgerat kann ermitteln, ob in der Speichereinheit
eine Karte gespeichert ist, die dem Raum zugeordnet ist, in dem es sich befin-
det. Weiter kann das Bodenreinigungsgerat ermitteln, ob diesem Raum ein
Reinigungsauftrag im Reinigungsplan zugewiesen ist. Anstelle des unterlasse-
nen, unterbrochenen oder beendeten Reinigungsauftrages kann dieser andere
Reinigungsauftrag ausgefuhrt und die Abarbeitung des Reinigungsplans fortge-

setzt werden.

Vorteilhafterweise wird das zuletzt erwahnte Ausflhrungsbeispiel des Verfah-
rens ausgefuhrt, wenn die Rdume physisch voneinander getrennt sind und
physische Begrenzungen in den den Raumen zugeordneten Karten vorhanden
sind. Aufgrund der physisch voneinander getrennten Raume, die sich insbe-
sondere in unterschiedlichen Stockwerken eines Gebaudes befinden kdnnen,

ist es dem Bodenreinigungsgerat nicht maéglich, sich selbststandig zu dem be-
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stimmten Raum zu bewegen. Stattdessen kann der von Raum, in dem es posi-

tioniert ist, mit dem weiteren Reinigungsauftrag bearbeitet werden.

Bei einem weiteren vorteilhaften Ausfihrungsbeispiel des erfindungsgemafien
Verfahrens ist es gunstig, wenn bei negativer Feststellung eine Reinigung des-
jenigen Raums durchgefuhrt wird, in dem sich das Bodenreinigungsgerat be-
findet, unabhangig davon, ob der Reinigungsplan einen diesem Raum zuge-
wiesenen Reinigungsauftrag aufweist. Beispielsweise kann im Bodenreini-
gungsgerat ein Reinigungsgrundprogramm gespeichert sein, gemai dem ein
beliebiger Raum mangels eines gesonderten Reinigungsauftrags gereinigt wer-
den kann. Das Bodenreinigungsgerat kann zufallig reinigen, beispielsweise auf
Kollision fahrend, teilgeplant oder vollstandig geplant reinigen. Bei einer teil-
geplanten Reinigung reinigt das Bodenreinigungsgerat beispielsweise ein Bo-
denflachensegment nach einem vorgegebenen Muster und verfahrt dann zu
einem weiteren Bodenflachensegment, um dies ebenfalls nach dem gleichen
Muster zu reinigen. Bei einer vollstandig geplanten Reinigung kann das Boden-
reinigungsgerat von dem Raum, in dem es platziert ist, zunachst eine Karte
erstellen und abhangig von der Karte einen Reinigungsauftrag zur méglichst
flachendeckenden und vollstandigen Reinigung des Raumes erstellen und aus-
fuhren. Es kann vorgesehen sein, dass bei der Reinigung des Raumes auf-
grund negativer Feststellung alle Reinigungswerkzeuge oder nur ein Teil der
Reinigungswerkzeuge des Bodenreinigungsgerates zum Einsatz kommen
und/oder dass mit einer bestimmten, vorgebbaren Reinigungsintensitat gerei-

nigt wird.

Zur Ermittlung, in welchem Raum sich das Bodenreinigungsgerat befindet,

kann vorzugsweise zumindest eines der folgenden herangezogen werden:

- Die Position des Raumes in mindestens einer raumlichen Dimension, ins-
besondere der geographischen Hohe, Lange und/oder Breite; als Hohen-
information kann auch eine Druckinformation angesehen werden, bei-

spielweise des Luftdrucks;
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die Orientierung des Raumes, beispielsweise die Orientierung von Wan-

den des Raumes in Bezug auf eine Himmelsrichtung;

Merkmale von Begrenzungen des Raumes wie beispielsweise Wanden,

Bodenflache, Decke, Ecken, Kanten, Schwellen, Tlren, Fenstern;

Merkmale einer Bodenflache des Raumes, insbesondere deren Beschaf-
fenheit wie beispielsweise Fliesen, Teppichboden, Parkett, Linoleum etc.;

Merkmale von im Raum angeordneten oder von diesem umfassten Ge-
genstanden, beispielsweise Einrichtungsgegenstanden, Steckdosen, Heiz-
korpern, Gardinen, wobei insbesondere Merkmale einer im Raum ange-
ordneten Lade- und/oder Entleerungsstation fur das Bodenreinigungsge-
rat herangezogen werden kdnnen. Eine Station zum Laden und/oder Ent-
leeren des Bodenreinigungsgerates weist beispielsweise eine Markierung
oder Merkmale auf, die vom Bodenreinigungsgerat in Kombination mit
der Karte des Raumes gespeichert werden kénnen, so dass bei Erkennen
der Station eine Identifizierung des Raumes madoglich ist.

Im Raum angeordnete Gegenstande werden bevorzugt anhand mindestens
einer Markierung oder einer Kennzeichnung erkannt, die vom Bodenreini-
gungsgerat erfasst wird. Die Markierungen oder Kennzeichnungen kdnnen bei-
spielsweise optisch, magnetisch, akustisch, taktil oder per Funk wahrnehmbar
sein. Trager von Markierungen oder Kennzeichnungen kénnen Gegenstande im
Raum sein, die Signale (beispielsweise sichtbares Licht, Infrarot, RFID, Ultra-
schall) emittieren kénnen. Die Gegenstande kdnnen auch entsprechende Sig-
nale, die vom Bodenreinigungsgerat ausgesandt werden (beispielsweise sicht-
bares Licht, Infrarot, RFID, Ultraschall) reflektieren, wodurch eine Erfassung
der Gegenstdnde madglich ist. Die Gegenstande mit Kennzeichnung oder Mar-
kierungen kénnen separate, im Raum angeordnete Markierungstrager sein, die
von einem Benutzer im Raum platziert werden, beispielsweise Markierungs-

pfosten, Markierungswdurfel oder Markierungshutchen.

Zur Ermittlung, in welchem Raum sich das Bodenreinigungsgerat befindet,
werden vom Bodenreinigungsgerat vorzugsweise mindestens ein Hohensensor

(beispielsweise ein Drucksensor oder GPS-Sensor), ein Positionssensor (bei-
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spielsweise ein GPS-Sensor), ein Kompasssensor, ein optischer Sensor (bei-
spielsweise ein Laserscanner oder eine Digitalkamera), ein Magnetfeldsensor,
ein akustischer Sensor (beispielsweise ein Ultraschallsensor), ein elektromag-
netischer Sensor (beispielsweise ein RFID-Sender und/oder Empfanger)
und/oder ein taktiler Sensor eingesetzt. Ein Sensorsignal des mindestens ei-
nen Sensors kann vom Bodenreinigungsgerat ausgewertet werden. Im Sen-
sorsignal enthaltene Informationen kénnen zur Identifikation von Merkmalen

des Raums und darin enthaltenen Gegenstanden herangezogen werden.

Die Informationen des Sensors oder der Sensoren kdnnen auch dazu genutzt
werden, Karten von Raumen zu erstellen, die in der Speichereinheit diesen

Raumen zugeordnet gespeichert werden kénnen.

Von Vorteil ist es, wenn die Signale von zwei oder mehr Sensoren dahinge-
hend analysiert werden, ob sich das Bodenreinigungsgerat in dem bestimmten
Raum befindet, und eine negative Feststellung erst dann getroffen wird, wenn
die Analyse der Signale der zwei oder mehr Sensoren das Ergebnis liefert,
dass dies nicht der Fall ist. Dies gibt die Mdglichkeit, eine Plausibilitatspriafung
durchzuftuhren. Dadurch kann zuverlassiger festgestellt werden, ob sich das
Bodenreinigungsgerat in dem bestimmten Raum befindet. Erst wenn anhand
der Signale von mindestens zwei Sensoren Ubereinstimmend festgestellt wer-
den kann, dass dies nicht der Fall ist, wird die Ausfuhrung des Reinigungsauf-

trags unterlassen, unterbrochen oder beendet.

Bevorzugt ist eine Hoheninformation in Kombination mit oder als Bestandteil
einer Karte eines Raumes gespeichert. Die Hoheninformation, beispielsweise
eine geographische Hohe oder eine Druckinformation, die insbesondere mit
dem Luftdruck verknupft sein kann, ermdglicht es insbesondere, das Verfahren
zur Unterscheidung von Rdumen in unterschiedlichen Stockwerken eines Ge-
baudes einzusetzen. Dies ist selbst dann mdglich, wenn Raume in unterschied-
lichen Stockwerken einen gleichen Zuschnitt aufweisen und auch ansonsten
samtliche Merkmale der Rdume identisch sind. Durch Uberprifung der Héhen-
information bei der Abarbeitung des Reinigungsplans kann das Bodenreini-
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gungsgerat ermitteln, dass es sich im falschen Stockwerk befindet, und die
Ausfuhrung eines Reinigungsauftrags unterlassen, unterbrechen oder been-

den.

Wie bereits erwahnt, kann vorgesehen sein, dass Karten von Raumen vom
Bodenreinigungsgerat erstellt und mit den jeweiligen Rdumen verknupft in der
Speichereinheit gespeichert werden. Dabei konnen séamtliche der vorstehend
erwahnten Sensoren herangezogen werden, um die ebenfalls vorstehend er-
wahnten Merkmale des Raumes oder darin enthaltener Gegenstande zu erfas-
sen und in der Karte zu speichern. Zu einem spéateren Zeitpunkt kdnnen diese
Merkmale vom Bodenreinigungsgerat erneut erfasst werden. Die Steuereinheit
kann durch Vergleich der erfassten und gespeicherten Merkmale feststellen, in

welchem Raum sich das Bodenreinigungsgerat befindet.

Wie bereits erwahnt, betrifft die Erfindung auch ein Bodenreinigungsgerat. Ein
Bodenreinigungsgerat der eingangs genannten Art zur DurchfUhrung eines der
vorstehenden Verfahren |6st die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe er-
findungsgemaB dadurch, dass anhand mindestens eines Signals der Sen-
soreinheit von der Steuereinheit bei der Abarbeitung des Reinigungsplans fest-
stellbar ist, ob es sich bei dem Raum, in dem das Bodenreinigungsgerat plat-
Ziert ist, um den bestimmten Raum handelt, und dass bei negativer Feststel-
lung die Ausfihrung des Reinigungsauftrags unterlassen, unterbrochen oder

beendet wird.

Die bereits im Zusammenhang mit der Erlauterung des erfindungsgemafien
Verfahrens erzielbaren Vorteile kdnnen unter Einsatz des Bodenreinigungsge-
rates ebenfalls erzielt werden. Zur Vermeidung von Wiederholungen kann auf

voranstehende Erlauterungen verwiesen werden.

Ebenfalls kann verwiesen werden auf die Merkmale vorteilhafter Ausfuhrungs-
formen des erfindungsgemaBen Verfahrens, die bei vorteilhaften Ausfuhrungs-
formen des erfindungsgemaBen Bodenreinigungsgerates ebenfalls vorhanden

oder umgesetzt sein kénnen.
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Gunstig ist es, wenn vor Beginn der Ausfihrung des Reinigungsauftrags fest-
gestellt wird, ob sich das Bodenreinigungsgerat in dem bestimmten Raum be-
findet, damit Zeit und Energie eingespart werden kénnen und maoglicherweise
eine schadhafte Reinigung des Raumes, in dem sich das Bodenreinigungsgerat

befindet, vermieden werden kann.

Das Bodenreinigungsgerat umfasst vorzugsweise eine mit der Steuereinheit
gekoppelte Kommunikationseinheit, wobei bei negativer Feststellung eine Mit-
teilung hieriiber an den Benutzer aussendbar ist. Beispielsweise kann Uber die
Kommunikationseinheit eine drahtlose Kommunikationsverbindung aufgebaut
werden, zum Beispiel uber WLAN und das Internet oder Uber eine Telekom-

munikationsverbindung.

Die Kommunikationseinheit kann eine Eingabeeinheit umfassen oder bilden,
uber die der Benutzer Bedienanweisungen vorgeben kann. Beispielsweise kén-
nen Reinigungsplane eingegeben werden und/oder Karten von Raumen an das

Bodenreinigungsgerat Ubertragen werden.

Bei negativer Feststellung wird von der Steuereinheit vorzugsweise eine Ande-

rung des Reinigungsplans vorgenommen.

Vorteilhafterweise wird der Reinigungsauftrag aus dem Reinigungsplan ge-
|6scht oder in einer Abfolge von Reinigungsauftragen im Reinigungsplan nach

hinten verschoben.

Besonders gunstig ist es, wenn von der Steuereinheit ermittelbar ist, ob eine
Karte zu demjenigen Raum in der Speichereinheit gespeichert ist, in dem das
Bodenreinigungsgerat positioniert ist, und ob der Reinigungsplan einen diesem
Raum zugewiesenen Reinigungsauftrag aufweist, und wenn bejahendenfalls
dieser Reinigungsauftrag vom Bodenreinigungsgerat ausgeflihrt wird. Der Rei-
nigungsplan kann dadurch effizient abgearbeitet werden, indem er vom Bo-
denreinigungsgerat selbsttdtig umgestellt wird. Es kann ein Reinigungsauftrag
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ausgefuhrt werden, der demjenigen Raum zugeordnet ist, in dem sich das Bo-

denreinigungsgerat gerade befindet.

Vorteilhafterweise wird der Reinigungsauftrag dann ausgeftihrt, wenn die
Raume physisch voneinander getrennt sind und physische Begrenzungen in

den den Raumen zugeordneten Karten vorhanden sind.

Von Vorteil ist es, wenn vom Bodenreinigungsgerat bei negativer Feststellung
eine Reinigung desjenigen Raumes durchfuhrbar ist, in dem sich das Boden-
reinigungsgerat befindet, unabhangig davon, ob der Reinigungsplan einen die-
sem Raum zugewiesenen Reinigungsauftrag aufweist. Beispielsweise wird ein
Reinigungsgrundprogramm ausgefuhrt, wie dies bereits vorstehend erlautert

wurde.

Zur Ermittlung, in welchem Raum sich das Bodenreinigungsgerat befindet,

wird insbesondere mindestens eines der folgenden herangezogen:

- Die Position des Raumes in mindestens einer raumlichen Dimension, ins-
besondere der geographischen Hohe, Lange und/oder Breite, einschliel3-
lich einer Hoheninformation beispielsweise in Form einer Druckinformati-
on;

- die Orientierung des Raumes;

- Merkmale von Begrenzungen des Raumes;

- Merkmale einer Bodenflache des Raumes;

- Merkmale von im Raum angeordneten oder von diesem umfassten Ge-
genstanden, insbesondere Merkmale einer im Raum angeordneten Lade-

und/oder Entleerungsstation flur das Bodenreinigungsgerat.

Im Raum angeordnete Gegenstande werden bevorzugt anhand mindestens
einer Markierung oder einer Kennzeichnung erkannt, die vom Bodenreini-

gungsgerat mit der Sensoreinheit erfassbar sind.
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Die Sensoreinheit umfasst bevorzugt mindestens einen Hohensensor (bei-
spielsweise einen Drucksensor oder GPS-Sensor), einen Positionssensor (bei-
spielsweise einen GPS-Sensor), einen Kompasssensor, einen optischen Sensor
(beispielsweise ein Laserscanner oder eine Digitalkamera), einen Magnetfeld-
sensor, einen akustischen Sensor (beispielsweise ein Ultraschallsensor), einen
elektromagnetischen Sensor (beispielsweise einen RFID-Sender und/oder
Empfanger) und/oder einen taktilen Sensor. Mit dem mindestens einen Sensor
kdnnen insbesondere Merkmale des Raumes und/oder darin angeordneter Ge-
genstande erfasst werden, um eine Karte des Raumes einschlieBlich der Ge-
genstande zu erstellen. Dies ermoglicht die Feststellung des Bodenreinigungs-
gerates, in welchem Raum es sich befindet. Zudem kénnen vom Bodenreini-

gungsgerat selbsttatig Karten der Rdume erstellt werden.

Gunstig ist es, wenn die Signale von zwei oder mehr Sensoren der Sensorein-
heit von der Steuereinheit dahingehend analysierbar sind, ob sich das Boden-
reinigungsgerat in dem bestimmten Raum befindet, und eine negative Fest-
stellung erst dann getroffen wird, wenn die Analyse der zwei oder mehr Sen-
soren das Ergebnis liefert, dass dies nicht der Fall ist. Die Signale von zwei
oder mehr Sensoren kénnen hinsichtlich ihrer Plausibilitat Gberpriuft werden.

Vorzugsweise ist eine Hoheinformation in Kombination mit oder als Bestandteil
einer Karte eines Raums speicherbar. Die Hoheninformation kann beispielswei-
se eine geographische Hdhe oder eine Druckinformation sein, wobei ein ent-
sprechender Sensor beispielsweise als GPS-Sensor oder als Drucksensor aus-

gestaltet sein kann.

Karten von Radumen kénnen vom Bodenreinigungsgerat vorzugsweise selbstta-
tig erstellbar und mit den jeweiligen Raumen verknupft in der Speichereinheit

speicherbar sein.

Das Bodenreinigungsgerdt ist beispielsweise ein Saugroboter, ein Kehr-Saug-
Roboter, eine selbstfahrende und selbstlenkende Kehrmaschine oder eine

selbstfahrende und selbstlenkende Scheuersaugmaschine.
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Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter Ausfuhrungsformen der Erfindung
dient im Zusammenhang mit der Zeichnung der naheren Erlduterung der Er-

findung. Es zeigen:

Figur 1: eine perspektivische Darstellung eines erfindungsgemafien Bodenrei-

nigungsgerates, ausgestaltet als Kehr-Saug-Roboter;

Figur 2: ein schematisches Blockdiagramm des Bodenreinigungsgerates aus
Figur 1;

Figur 3: eine schematische Darstellung von drei zu reinigenden Raumen, de-
ren zugeordnete Karten in einer Speichereinheit des Bodenreini-

gungsgerates aus Figur 1 gespeichert sind;

Figur 4: eine schematische Darstellung eines mehrstdckigen Gebaudes, in
dem das Bodenreinigungsgerat aus Figur 1 unterschiedliche Rdume

reinigen kann und

Figur 5: eine schematische Darstellung von zwei Lade- und/oder Entleerungs-
stationen fur das Bodenreinigungsgerat aus Figur 1 mit Markierun-

gen.

Figur 1 zeigt in perspektivischer Darstellung eine mit dem Bezugszeichen 10
belegte vorteilhafte Ausfihrungsform eines erfindungsgemaBen Bodenreini-
gungsgerates, dessen Blockdiagramm in Figur 2 schematisch dargestellt ist.
Das Bodenreinigungsgerat 10 ist vorliegend ausgestaltet als selbstfahrendes
und selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat, als sogenannter Reinigungsrobo-
ter. Mit dem Bodenreinigungsgerat 10 kénnen Bodenflachen autonom gereinigt

werden.

Zum Verfahren auf Bodenflachen umfasst das Bodenreinigungsgerat 10 ein
Fahrwerk 12, das vorliegend zwei Antriebsrader 14, 16 aufweist. Den Antriebs-
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radern 14, 16 sind Antriebsmotoren 15 bzw. 17 zugeordnet, die Uber Steuer-
leitungen 18 bzw. 19 von einer Steuereinheit 20 des Bodenreinigungsgerates
10 angesteuert werden kénnen. Die Steuereinheit 20 kann das Fahrwerk 12
ansteuern, das Bodenreinigungsgerat 10 zufallig oder geman einem vorgebba-

ren Reinigungspfad oder Reinigungsmuster zu verfahren.

Weiter weist das Bodenreinigungsgerat 10 eine Reinigungseinheit 22 auf. Die
Reinigungseinheit 22 umfasst insbesondere eine antreibbare Reinigungsbirste
24. Diese ist beispielsweise um eine quer zur Langsrichtung des Bodenreini-
gungsgerates 10 ausgerichtete Drehachse drehend antreibbar. Mit der Reini-
gungsbuirste kann Schmutz von der zu reinigenden Bodenflache abgeldst wer-

den.

AuBerdem umfasst die Reinigungseinheit 22 ein Saugaggregat 26. Schmutz
kann unter der Saugwirkung des Saugaggregates 26 von der Bodenflache ab-
gesaugt und in einem Schmutzsammelbehalter 28 abgeschieden werden. Das
Bodenreinigungsgerat 10 ist dementsprechend ein Kehr-Saug-Roboter.

Die Reinigungseinheit 24 ist von der Steuereinheit 20 Uber eine Steuerleitung
30 ansteuerbar. Beispielsweise kdnnen die Reinigungsbirste 24 und/oder das
Saugaggregat 26 aktiviert oder deaktiviert werden. Die Drehzahl der Reini-

gungsburste 24 und/oder die Leistung des Saugaggregates 26 kdnnen veran-

dert werden.

Das Bodenreinigungsgerat 10 weist ferner eine Speichereinheit 32 auf, die mit
der Steuereinheit 20 gekoppelt ist. Die Speichereinheit 32 ist, dies schlieBt die
Kopplung ein, im vorliegenden Fall in die Steuereinheit 20 integriert. Die Spei-
chereinheit 32 kénnte jedoch auch getrennt von der Steuereinheit 20 gebildet
und mit dieser Uber eine bidirektionale Leitung gekoppelt sein (gezeigt als

Speichereinheit 32' in Figur 2).

In der Speichereinheit 32 kénnen Karten von Rdumen gespeichert werden,
welche Rdume von Bodenreinigungsgerat 10 gereinigt werden kénnen. Die
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Karten umfassen Merkmale der Rdume und/oder von in den Raumen gegebe-
nenfalls angeordneten Gegenstanden. Anhand der Merkmale der Raume oder
der Merkmale der Gegenstande kann das Bodenreinigungsgerat 10 feststellen,
in welchem Raum es sich befindet. Darauf wird nachfolgend noch eingegan-

gen.

Weiter kann in der Speichereinheit 32 mindestens ein Reinigungsplan gespei-
chert werden. Ein Reinigungsplan, beispielsweise ein Wochenreinigungspro-
gramm, kann einen Reinigungsauftrag oder mehrere Reinigungsauftrage auf-
weisen. Der Reinigungsauftrag oder die Reinigungsauftrage ist bzw. sind ei-
nem bestimmten Raum zugeordnet. Jeder Reinigungsauftrag kann mindestens
eine Aufgabe flr das Bodenreinigungsgerat 10 umfassen, den dem Reini-
gungsauftrag zugeordneten Raum in vorgegebener Weise zu reinigen. Einem

Raum kann mehr als nur ein Reinigungsauftrag zugewiesen sein.

Abhangig vom Reinigungsauftrag kann die Steuereinheit 20 das Fahrwerk 12
und/oder die Reinigungseinheit 22 ansteuern, den Reinigungsauftrag auszu-
fuhren. Beispielsweise kann vorgesehen sein, den Raum entsprechend einem
vorgegebenen Reinigungspfad oder Reinigungsmuster abzufahren und dabei
zu reinigen. Es kann vorgesehen sein, bestimmte Bereiche des Raumes inten-
siver zu reinigen als andere Bereiche. Bestimmte Bereiche des Raumes kdnnen
von der Reinigung ausgenommen werden. Der Raum kann je nach Beschaf-
fenheit einer Bodenflache unterschiedlich gereinigt werden. Der Raum kann
zufallig, teilgeplant oder vollsténdig geplant gereinigt werden. Abhangig vom
Reinigungsauftrag kann der Raum oder Bereiche davon unterschiedlich gerei-
nigt werden, was den Einsatz der Reinigungseinheit 22 angeht. Beispielsweise
werden bestimmte Teile eines Raums nur gekehrt, nur gesaugt oder sowohl

gesaugt als auch gekehrt.

Das Bodenreinigungsgerat 10 umfasst ferner eine Kommunikationseinheit 34,
die mit der Steuereinheit 20 Uber eine bidirektionale Steuer- und Signalleitung
36 gekoppelt ist. Uber die Kommunikationseinheit 34 kann ein Benutzer Bedi-

enanweisungen am Bodenreinigungsgerat 10 vornehmen. Der Benutzer kann
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dem Bodenreinigungsgerat 10 Karten von Raumen bereitstellen. Der Benutzer
kann Reinigungsplane erstellen und Reinigungsauftrage definieren. Die Reini-

gungsauftrage kénnen Raumen zugewiesen werden.

Die Kommunikationseinheit 34 ermdglicht eine drahtlose und/oder kontaktbe-
haftete Kommunikation des Benutzers mit dem Bodenreinigungsgerat 10. Bei-
spielsweise weist die Kommunikationseinheit 34 eine Schnittstelle auf zu einer
Funk-Kommunikationsverbindung tber ein Telekommunikationsnetz oder das
Internet (beispielsweise Uber WLAN). Die Kommunikationseinheit 34 kann eine
Eingabeeinheit 38 aufweisen, die zum Beispiel an einem Gehduse des Boden-
reinigungsgerates 10 angeordnet ist. Die Eingabeeinheit 38 kann Bedienele-

mente umfassen.

Das Bodenreinigungsgerat 10 kann Uber die Kommunikationseinheit 34 Mittei-
lungen an den Benutzer senden, indem diese von der Steuereinheit 20 ent-

sprechend angesteuert wird. Mitteilungen werden beispielsweise Uber eine Te-
lekommunikationsverbindung und/oder Uber das Internet an den Benutzer ge-

sendet.

Weiter umfasst das Bodenreinigungsgerat 10 eine Sensoreinheit 42. Die Sen-
soreinheit 42 ist mit der Steuereinheit 20 Uber eine bidirektionale Steuer- und
Signalleitung 44 gekoppelt. Signale mindestens eines Sensors kdnnen Uber die
Steuer- und Signalleitung 44 an die Steuereinheit 20 Ubertragen werden, wel-
che ihrerseits die Sensoreinheit 42 ansteuern kann.

Die Sensoreinheit 42 umfasst vorliegend mindestens einen und bevorzugt eine
Vielzahl von Sensoren, insbesondere einen Hohensensor zum Ermitteln einer
Hoheninformation. Der Hohensensor ist beispielsweise ein GPS-Sensor oder
ein Drucksensor. Weiter umfasst die Sensoreinheit 42 beispielsweise einen
Positionssensor, insbesondere einen GPS-Sensor, oder einen Kompasssensor.
Ferner kann ein optischer Sensor 46 vorgesehen sein. Der optische Sensor
umfasst zum Beispiel einen Laserscanner und/oder eine Kamera, insbesondere

eine Digitalkamera. "Sensor" schlieBt dementsprechend vorliegend den Fall mit
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ein, dass vom Bodenreinigungsgerat 10 ein Signal emittiert wird und ein da-
rauf beruhendes reflektiertes Signal oder Antwortsignal von dem entsprechen-
den Sensor wieder detektiert wird. Beispielsweise kann mit dem optischen
Sensor 46 eine Umgebung des Bodenreinigungsgerates 10 scannend abgetas-

tet werden.

Die Sensoreinheit 42 kann ferner einen akustischen Sensor aufweisen, bei-
spielsweise einen Ultraschallsensor, welcher einen Ultraschallempfanger

und/oder -emitter aufweisen kann.

Ferner umfasst die Sensoreinheit 42 zum Beispiel einen elektromagnetischen
Sensor zum Aussenden und/oder Empfangen elektromagnetischer Strahlung

wie insbesondere RFID-Signalen.

Ferner kann ein taktiler Sensor 48, beispielsweise ein Gehauseteil in Gestalt
eines Stof3fangers 50 des Bodenreinigungsgerates 10, Bestandteil der Sen-
soreinheit 42 sein.

Signale der Sensoreinheit 42 kdnnen von der Steuereinheit 20 untersucht und

ausgewertet werden.

Figur 3 zeigt beispielhaft drei Raume 52, 54, 56, zu denen in der Speicherein-
heit 32 Karten im Bodenreinigungsgerat 10 gespeichert sind. Figur 3 kann da-
her auch als Darstellung von drei Karten angesehen werden, die den Rdumen
52, 54, 56 zugeordnet sind. Die Karten der Rdume 52, 54, 56 kénnen vom
Bodenreinigungsgerat 10 selbst erstellt worden sein oder diesem vom Benut-
zer bereitgestellt worden sein. Bei der Erstellung der Karten kdnnen Merkmale
der Raume 52, 54, 56 oder darin enthaltener Gegenstdnde unter Einsatz der
Sensoreinheit 42 erfasst und die diesbezlglichen Signale von der Steuereinheit
20 ausgewertet werden, um die Karte einschlieBlich darin enthaltener Gegen-

stande zu erstellen.
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Merkmale der Raume 52, 54, 56, die zur Erzeugung der Karte herangezogen
werden kdnnen, sind beispielsweise Wande des Raumes, Kanten, Ecken,
Schwellen, Decken, Turen, Fenster, die Beschaffenheit des Bodens, Gardinen,
Heizkorper, Leuchten und Lampen, Einrichtungsgegenstande, Markierungen
wie beispielsweise Markierungspfosten, -hltchen oder -wiirfel, Steckdosen o-
der dergleichen. Insbesondere kann auch die Position des Raumes, insbeson-
dere dessen geographische Lange und/oder Breite und/oder Hohe zur Kenn-
zeichnung eines Raumes 52, 54, 56 herangezogen werden. Eine Hoheninfor-
mation kann insbesondere auch eine Druckinformation sein, die zusammen mit

der Karte des jeweiligen Raumes 52, 54, 56 gespeichert wird.

Umgekehrt kénnen in den Karten der Raume 52, 54, 56 enthaltene Merkmale
vom Bodenreinigungsgerat 10 herangezogen werden, um festzustellen, in wel-
chem Raum 52, 54, 56 sich das Bodenreinigungsgerat befindet. Insbesondere
ist es auch flr das Bodenreinigungsgerat 10 mdglich festzustellen, ob dem
Raum, in dem es sich befindet, eine Karte in der Speichereinheit 32 zugeord-
net ist. Zu diesem Zweck kann das Bodenreinigungsgerat 10 Uber die Sen-
soreinheit 42 eine Untersuchung des entsprechenden Raumes vornehmen, und
Signale der Sensoren der Sensoreinheit 42 kdnnen von der Steuereinheit 20
auf Merkmale untersucht werden, die auf Vorhandensein in den in der Spei-
chereinheit 32 gespeicherten Karten Uberprift werden.

Bei einem vorteilhaften Ausflihrungsbeispiel des erfindungsgemafBen Verfah-
rens ist es fir den Benutzer mdglich, dem Bodenreinigungsgerat 10 einen Rei-
nigungsplan mit mindestens einem Reinigungsauftrag vorzugeben. Beispiels-
weise weist der Reinigungsplan den Reinigungsauftrag flur das Bodenreini-
gungsgerat 10 auf, den Raum 52 zu reinigen. Wird das Bodenreinigungsgerat
10 im Raum 52 platziert, kann das Bodenreinigungsgerat 10 anhand der ihm
bekannten Merkmale des Raumes 52, die in der entsprechenden Karte gespei-
chert sind, feststellen, dass es sich im Raum 52 befindet. Der Reinigungsauf-
trag kann vom Bodenreinigungsgerat 10 ausgeflihrt und der Reinigungsplan

abgearbeitet werden.



WO 2015/018437 PCT/EP2013/066463
-18 -

Im vorliegenden Beispiel enthalt der Reinigungsplan den Reinigungsauftrag,
zunachst den Raum 54 zu reinigen und anschlieBend einen Reinigungsauftrag
fur den Raum 52. FUr den Raum 56 liegt beispielsweise kein Reinigungsauftrag

vor.

Das Bodenreinigungsgerat 10 wird vom Benutzer im Raum 52 positioniert, der
allerdings durch physische Begrenzungen vom Raum 54 getrennt ist. Bei-
spielsweise liegen die Raume 52, 54 und 56 in unterschiedlichen Stockwerken
eines Gebaudes 58 (Figur 4). Es besteht fur das selbstfahrende und selbstlen-
kende Bodenreinigungsgerat 10 keine Moglichkeit, von Raum 52 in den Raum
54 zu gelangen.

Bei einem vorteilhaften Ausflihrungsbeispiel des erfindungsgemafBen Verfah-
rens stellt das Bodenreinigungsgerat fest, in welchem Raum es sich befindet.
Anhand der in der Karte gespeicherten Merkmale kann das Bodenreinigungs-
gerat 10 ermitteln, dass es sich im Raum 52 befindet. Demgegeniber sieht
der Reinigungsplan vor, zunachst den Reinigungsauftrag fur den Raum 54
auszuftihren. Die Feststellung, dass sich das Bodenreinigungsgerat 10 im
Raum 54 befindet, ist dementsprechend negativ.

Erfindungsgemal wird die Ausfihrung des dem Raum 54 zugeordneten Reini-
gungsauftrages vom Bodenreinigungsgerat 10 unterlassen, unterbrochen oder
beendet. Besonders bevorzugt stellt das Bodenreinigungsgerat 10 vor Beginn
des Reinigungsauftrages fest, ob es sich im Raum 54 befindet. Die im vorlie-
genden Fall negative Feststellung veranlasst das Bodenreinigungsgerat 10,
den diesem Raum 54 zugeordneten Reinigungsauftrag nicht auszufuhren, d. h.
zu unterlassen. Da die Raume 52 und 54 sich in unterschiedlichen Stockwer-
ken im Gebdude 58 befinden, kann das Bodenreinigungsgerat 10 sich auch

nicht in den Raum 54 bewegen, um den Reinigungsauftrag auszufuhren.

Das Bodenreinigungsgerat 10 kann vorliegend selbsttatig eine Anderung des
vom Benutzer vorgegebenen Reinigungsplans vornehmen. Besonders bevor-

zugt kann das Bodenreinigungsgerat 10 feststellen, dass es sich im Raum 52
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befindet, welchem ebenfalls ein Reinigungsauftrag vom Benutzer zugewiesen
worden ist. Das Bodenreinigungsgerat 10 kann den Reinigungsauftrag, der
dem Raum 54 zugewiesen ist, im Reinigungsplan nach hinten verschieben und
zunachst den dem Raum 52 zugewiesenen Reinigungsauftrag ausfuhren. Dies

ermoglicht es, den Reinigungsplan besonders effizient abzuarbeiten.

Erganzend oder alternativ kann vom Bodenreinigungsgerat 10 Uber die Kom-
munikationseinheit 34 eine Mitteilung Uber die negative Feststellung an den
Benutzer gesendet werden. Der Benutzer kann Uber die Kommunikationsein-
heit 34 den Reinigungsplan im Bodenreinigungsgerat 10 andern oder I6schen.
Alternativ hat der Benutzer die Mdglichkeit, das Bodenreinigungsgerat 10 vom
Raum 52 in den Raum 54 zu transportieren, um zunachst den diesem Raum

54 zugewiesenen Reinigungsauftrag auszufiuhren.

Es kann auch vorgesehen sein, dass der Reinigungsplan vom Bodenreini-
gungsgerat 10 dahingehend selbsttatig geandert wird, dass der dem Raum 54
zugeordnete Reinigungsauftrag aus dem Reinigungsplan geldscht wird. Der
nachfolgende Reinigungsauftrag im Reinigungsplan ist dem Raum 52 zugewie-
sen, so dass zunachst dieser Reinigungsauftrag ausgefuhrt werden kann.

Bei einem weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsbeispiel des erfindungsgemafien
Verfahrens kann vorgesehen sein, dass der Reinigungsplan einen Reinigungs-
auftrag fur den Raum 54 aufweist, nicht jedoch flir den Raum 52, und dass
sich das Bodenreinigungsgerat 10 im Raum 52 befindet. In diesem Fall kann
das Bodenreinigungsgerat 10 auch in Abwesenheit eines Reinigungsauftrags
eine Reinigung des Raumes 52 durchflhren. Beispielsweise kann in der Spei-
chereinheit 32 ein Reinigungsgrundprogramm gespeichert sein, welches vom
Bodenreinigungsgerat 10 standardmagiig dann ausgefihrt werden kann, wenn
kein gesonderter Reinigungsauftrag vorliegt. Bei dem Reinigungsgrundpro-
gramm kann das Bodenreinigungsgerat 10 beispielsweise auf Kollision fahren,
teilgeplant oder vollstandig geplant fahren und unter Einsatz sowohl der Reini-

gungsburste 24 als auch des Saugaggregates 26 reinigen.
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Befindet sich das Bodenreinigungsgerat 10 in einem Raum, dem in der Spei-
chereinheit 32 keine Karte zugeordnet ist, kann das Bodenreinigungsgerat 10
vor Ausfuhrung eines Reinigungsauftrags ebenfalls feststellen, dass es sich
nicht in einem dem Reinigungsauftrag zugeordneten Raum befindet. Auch in
diesem Fall kann das Bodenreinigungsgerat 10 ein Reinigungsgrundprogramm
ausfuhren. Dabei kann das Bodenreinigungsgerat 10 simultan eine Karte die-

ses Raumes erstellen und in der Speichereinheit 32 speichern.

Es wird betont, dass die vorstehend erlduterten vorteilhaften Ausflihrungsbei-
spiele des erfindungsgemaBen Verfahrens nicht voraussetzen, dass drei Rau-
me 52, 54, 56 vorhanden sind, die Rdume 52, 54, 56 in demselben Gebaude
58 und in unterschiedlichen Stockwerken desselben liegen und/oder dass der
Reinigungsplan nur einen oder zwei Reinigungsauftrage aufweist. Beispielswei-
se kdnnen zu reinigende Rdume in derselben Etage eines Gebdudes 58 liegen
oder in unterschiedlichen Gebduden. Es kann jedem Raum ein Reinigungsauf-
trag zugewiesen sein, und es kdnnen weniger oder mehr als drei Rdume vor-

handen sein.

Als vorteilhaft erweist es sich, dass mit dem Bodenreinigungsgerat 10, das
einen Hohensensor aufweisen kann, auch in unterschiedlichen Stockwerken
des Gebaudes 58 liegende Raume 52, 54, 56 voneinander unterschieden kén-
nen. Dies ist selbst dann mdglich, siehe beispielsweise die Rdume 52 und 54,
wenn die Raume denselben Zuschnitt aufweisen und die Raume 52, 54 abge-
sehen von der Hoheninformation identische Merkmale aufweisen, die auch in
den ihnen zugeordneten Karten gespeichert sind. Anhand der Hoheninformati-
on, die in der Karte der Raume 52, 54 gespeichert ist, kann das Bodenreini-
gungsgerat 10 eine Erkennung desjenigen Stockwerkes vornehmen, in dem es
angeordnet ist, und anhand dieser Erkennung auf den entsprechenden Raum
52, 54 schlieB3en.

Die Figuren 3, 4 und 5 zeigen schematisch Stationen 60 und 62 zum Laden
und/oder Entleeren des Bodenreinigungsgerates 10. Die Station 60 ist im
Raum 52 angeordnet, die Station 62 im Raum 54.
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Das Bodenreinigungsgerat 10 kann elektrische Kontaktelemente 64 der jewei-
ligen Station 60, 62 kontaktieren, damit eine Batterie des Bodenreinigungsge-
rates 10 geladen werden kann. Uber eine in der Zeichnung nicht gezeigte Ent-

ladestelle kann der Schmutzsammelbehalter 28 geleert werden.

Die Stationen 60, 62 umfassen Markierungen 66 bzw. 68, die sich voneinander
unterscheiden. Anhand dieses Unterschiedes kann das Bodenreinigungsgerat
10 feststellen, um welche Station 60 oder 62 es sich handelt. Dementspre-
chend kann das Bodenreinigungsgerat 10 anhand dieser Feststellung eine Zu-
ordnung zum Raum 52 bzw. 54 treffen und feststellen, in welchem dieser
Raume 52, 54 es sich befindet.

Die Markierungen 66, 68 sind beispielsweise reflektierende Elemente, die von
der Sensoreinheit 42 ausgesandte Signale reflektieren, welche von der Sen-
soreinheit 42 wieder empfangen werden kénnen. Die Markierung 66, 68 kann
auch eine RFID-Kennzeichnung oder eine andersartige Form der Markierung

sein, anhand derer die Stationen 60, 62 unterschieden werden kdénnen.

Es kann vorgesehen sein, dass der Benutzer das Bodenreinigungsgerat 10 zu
Beginn der Abarbeitung eines Reinigungsplans vor einer Station 60 oder 62
positioniert, damit diese vom Bodenreinigungsgerat 10 erkannt und auf einfa-

che Weise eine Zuordnung zum Raum 52, 54 getroffen werden kann.

Anstelle der Stationen 60, 62 kénnen zur Kennzeichnung eines Raumes 52,
54, 56 auch, wie bereits erwahnt, andersartige Markierungselemente einge-

setzt werden, beispielsweise Markierungspfosten, -hitchen oder -wdrfel.

Andere Formen der Kennzeichnung von Rdumen 52, 54, 56 kénnen beispiels-
weise Uber Matrix-Codes (beispielsweise QR-Codes), Barcodes oder RFID-Tags

vorgenommen werden, die in den Raumen 52, 54 oder 56 angeordnet sind.
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PATENTANSPRUCHE

1.  Verfahren zum Betreiben eines selbstfahrenden und selbstlenkenden Bo-
denreinigungsgerates, wobei in einer Speichereinheit des Bodenreini-
gungsgerates mindestens eine Karte mindestens eines zu reinigenden
Raumes speicherbar ist sowie ein von einem Benutzer vorgebbarer Rei-
nigungsplan mit einem oder mehreren Reinigungsauftragen, wobei einem
bestimmten, anhand einer Karte identifizierbaren Raum mindestens ein
Reinigungsauftrag zugewiesen wird und das Bodenreinigungsgerat in ei-
nem Raum platziert wird, dadurch gekennzeichnet, dass vom Bodenrei-
nigungsgerat bei der Abarbeitung des Reinigungsplans festgestellt wird,
ob es sich bei dem Raum, in dem es platziert wird, um den bestimmten
Raum handelt, und dass bei negativer Feststellung die Ausfihrung des

Reinigungsauftrags unterlassen, unterbrochen oder beendet wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass vom Boden-
reinigungsgerat vor Beginn der Ausfuhrung des Reinigungsauftrags fest-
gestellt wird, ob sich das Bodenreinigungsgerat in dem bestimmten
Raum befindet.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass bei
negativer Feststellung eine Mitteilung hieriber vom Bodenreinigungsge-

rat an den Benutzer gesendet wird.

4, Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei negativer Feststellung vom Bodenreinigungsgerat eine

Anderung des Reinigungsplans vorgenommen wird.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass der Reini-
gungsauftrag aus dem Reinigungsplan geléscht wird oder in einer Abfol-
ge von Reinigungsauftragen im Reinigungsplan nach hinten verschoben

wird.
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Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass vom Bodenreinigungsgerat ermittelt wird, ob eine Karte
desjenigen Raumes in der Speichereinheit gespeichert ist, in dem es po-
sitioniert ist, und ob der Reinigungsplan einen diesem Raum zugewiese-
nen Reinigungsauftrag aufweist, und dass bejahendenfalls dieser Reini-
gungsauftrag ausgefthrt wird.

Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass das Verfahren
ausgefuhrt wird, wenn die Rdume physisch voneinander getrennt sind
und physische Begrenzungen in den den Raumen zugeordneten Karten

vorhanden sind.

Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass bei negativer Feststellung eine Reinigung desjenigen Raumes

durchgefuhrt wird, in dem sich das Bodenreinigungsgerat befindet, un-
abhangig davon, ob der Reinigungsplan einen diesem Raum zugewiese-

nen Reinigungsauftrag aufweist.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zur Ermittlung, in welchem Raum sich das Bodenreini-
gungsgerat befindet, die Position des Raumes in mindestens einer raum-
lichen Dimension, die Orientierung des Raumes, Merkmale von Begren-
zungen des Raumes, Merkmale einer Bodenflache des Raumes und/oder
Merkmale von im Raum angeordneten oder von diesem umfassten Ge-
genstanden herangezogen werden, insbesondere Merkmale einer im
Raum angeordneten Lade- und/oder Entleerungsstation fur das Boden-

reinigungsgerat.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass im Raum an-
geordnete Gegenstande anhand mindestens einer Markierung oder einer
Kennzeichnung erkannt werden, die vom Bodenreinigungsgerat erfasst

wird.
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Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zur Ermittlung, in welchem Raum sich das Bodenreini-
gungsgerat befindet, vom Bodenreinigungsgerat mindestens ein Hohen-
sensor, ein Positionssensor, ein Kompasssensor, ein optischer Sensor,
ein Magnetfeldsensor, ein akustischer Sensor, ein elektromagnetischer
Sensor und/oder ein taktiler Sensor eingesetzt wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Signale von zwei oder mehr Sensoren dahingehend

analysiert werden, ob sich das Bodenreinigungsgerat in dem bestimmten
Raum befindet, und eine negative Feststellung erst dann getroffen wird,
wenn die Analyse der Signale der zwei oder mehr Sensoren das Ergebnis

liefert, dass dies nicht der Fall ist.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Hoheninformation in Kombination mit oder als Be-

standteil einer Karte eines Raumes gespeichert ist.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Karten von Raumen vom Bodenreinigungsgerat erstellt
und mit den jeweiligen Raumen verknlpft in der Speichereinheit gespei-

chert werden.

Selbstfahrendes und selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat zur Durch-
fuhrung des Verfahrens nach einem der voranstehenden Anspriiche, um-
fassend ein Fahrwerk (12) zum Verfahren des Bodenreinigungsgerates
(10) auf einer Bodenflache, eine Reinigungseinheit (22) zum Reinigen
der Bodenflache, eine mit dem Fahrwerk (12) und der Reinigungseinheit
(22) gekoppelte Steuereinheit (20) und eine mit dieser gekoppelte Spei-
chereinheit (32), in der mindestens eine Karte mindestens eines zu rei-
nigenden Raumes (52, 54, 56) speicherbar ist sowie ein von einem Be-
nutzer vorgebbarer Reinigungsplan mit einem oder mehreren Reini-

gungsauftragen, wobei einem bestimmten, anhand einer Karte identifi-
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zierbaren Raum (52, 54, 56) mindestens ein Reinigungsauftrag zugewie-
sen wird, und wobei das Bodenreinigungsgerat (10) eine mit der Steuer-
einheit (20) gekoppelte Sensoreinheit (42) aufweist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass anhand mindestens eines Signals der Sensoreinheit (42)
von der Steuereinheit (20) bei der Abarbeitung des Reinigungsplans fest-
stellbar ist, ob es sich bei dem Raum (52, 54, 56), in dem das Bodenrei-
nigungsgerat (10) platziert ist, um den bestimmten Raum (52, 54, 56)
handelt, und dass bei negativer Feststellung die Ausfuhrung des Reini-

gungsauftrags unterlassen, unterbrochen oder beendet wird.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass
vor Beginn der Ausfihrung des Reinigungsauftrags festgestellt wird, ob
sich das Bodenreinigungsgerat (10) in dem bestimmten Raum (52, 54,

56) befindet.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 15 oder 16, dadurch gekennzeich-
net, dass das Bodenreinigungsgerat (52, 54, 56) eine mit der Steuerein-
heit (20) gekoppelte Kommunikationseinheit (34) umfasst und dass bei
negativer Feststellung eine Mitteilung hieriber an den Benutzer aus-
sendbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass bei negativer Feststellung von der Steuereinheit (20)

eine Anderung des Reinigungsplans vorgenommen wird.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 18, dadurch gekennzeichnet, dass

der Reinigungsauftrag aus dem Reinigungsplan geldscht wird oder in ei-

ner Abfolge von Reinigungsauftragen im Reinigungsplan nach hinten ver-
schoben wird.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 19, dadurch ge-
kennzeichnet, dass von der Steuereinheit (20) ermittelbar ist, ob eine
Karte zu demjenigen Raum (52, 54, 56) in der Speichereinheit (32) ge-
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speichert ist, in dem das Bodenreinigungsgerat (10) positioniert ist, und
ob der Reinigungsplan einen diesem Raum (52, 54, 56) zugewiesenen
Reinigungsauftrag aufweist, und dass bejahendenfalls dieser Reinigungs-

auftrag vom Bodenreinigungsgerat (10) ausgefuhrt wird.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 20, dadurch gekennzeichnet, dass
der Reinigungsauftrag dann ausgefthrt wird, wenn die Raume (52, 54,
56) physisch voneinander getrennt sind und physische Begrenzungen in

den den Raumen zugeordneten Karten vorhanden sind.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 19, dadurch ge-
kennzeichnet, dass vom Bodenreinigungsgerat (10) bei negativer Fest-
stellung eine Reinigung desjenigen Raumes (52, 54, 56) durchfuhrbar
ist, in dem sich das Bodenreinigungsgerat (10) befindet, unabhangig da-
von, ob der Reinigungsplan einen diesem Raum (52, 54, 56) zugewiese-

nen Reinigungsauftrag aufweist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 22, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zur Ermittlung, in welchem Raum (52, 54, 56) sich
das Bodenreinigungsgerat (10) befindet, die Position des Raumes (52,
54, 56) in mindestens einer raumlichen Dimension, die Orientierung des
Raumes (52, 54, 56), Merkmale von Begrenzungen des Raumes (52, 54,
56), Merkmale einer Bodenflache des Raumes (52, 54, 56) und/oder
Merkmale von im Raum (52, 54, 56) angeordneten oder von diesem
umfassten Gegenstanden herangezogen werden, insbesondere Merkmale
einer im Raum (52, 54, 56) angeordneten Lade- und/oder Entleerungs-

station (60, 62) flr das Bodenreinigungsgerat (10).

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 23, dadurch gekennzeichnet, dass
im Raum(52, 54, 56) angeordnete Gegenstande anhand mindestens ei-
ner Markierung oder einer Kennzeichnung erkannt werden, die vom Bo-

denreinigungsgerat (10) mit der Sensoreinheit (42) erfassbar sind.
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Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriche 15 bis 24, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sensoreinheit (42) mindestens einen Hohen-
sensor, einen Positionssensor, einen Kompasssensor, einen optischen
Sensor, einen akustischen Sensor, einen Magnetfeldsensor, einen elekt-

romagnetischen Sensor, und/oder einen taktilen Sensor umfasst.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 25, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Signale von zwei oder mehr Sensoren der Sen-
soreinheit (42) von der Steuereinheit (20) dahingehend analysierbar
sind, ob sich das Bodenreinigungsgerat (10) in dem bestimmten Raum
(52, 54, 56) befindet, und eine negative Feststellung erst dann getroffen
wird, wenn die Analyse der Signale der zwei oder mehr Sensoren das Er-

gebnis liefert, dass dies nicht der Fall ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 26, dadurch ge-
kennzeichnet, dass eine Hoheninformation in Kombination mit oder als

Bestandteil einer Karte eines Raumes (52, 54, 56) speicherbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspruche 15 bis 27, dadurch ge-
kennzeichnet, dass Karten von Raumen (52, 54, 56) vom Bodenreini-
gungsgerat (10) erstellbar und mit den jeweiligen Raumen (52, 54, 56)

verknipft in der Speichereinheit (32) speicherbar sind.
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