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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Bestim-
men eines Beladungsgewichts eines schwingenden Sys-
tems eines Haushaltsgerats zur Pflege von Waschesti-
cken, bei welchem Schwingungen des schwingenden
Systems mittels zumindest eines Stolidampfers gegen
ein Gerategehduse des Haushaltsgerats gedampft wer-
den, und bei welchem mittels eines Wegsensors Mess-
werte bereitgestellt werden, welche eine Verschiebung
des schwingenden Systems gegentiber einer Referenz-
position angeben, und das Bestimmen des Beladungs-
gewichts mittels einer Steuereinrichtung anhand der
Messwerte erfolgt. Die Erfindung betrifft aulRerdem ein
Haushaltsgerat zur Pflege von Waschestiicken, welches
zum Durchfiihren eines solchen Verfahrens ausgebildet
ist.

[0002] Esistbei Haushaltsgeraten zur Pflege von Wa-
schestlicken, wie insbesondere bei Waschmaschinen,
Uiblich, die Bewegung des Laugenbehalters relativ zum
Gerategehduse zu erfassen. Wird die Bewegung des
Laugenbehalters gemessen, kann auf die Beladung der
Waschetrommel zuriickgeschlossen werden. Anderer-
seits kann abhangig von der erfassten Bewegung des
Laugenbehalters auch eine Unwucht der Waschetrom-
mel bzw. des gesamten Schwingsystems im Schleuder-
betrieb detektiert werden. Es ist bereits Stand der Tech-
nik, zur Erfassung der Bewegung eines Laugenbehalters
kapazitive Sensoren einzusetzen, welche die Bewegung
des Laugenbehalters relativ zum Gerategehaduse auf ka-
pazitivem Wege messen. Ein derartiges Haushaltsgerat
ist beispielsweise aus dem Dokument DE 10 2007 061
525 A1 bekannt. Das Waschepflegegerat beinhaltet hier
eine Ermittlungsvorrichtung, welche zur Erfassung eines
Betriebsparameters dient, namlich insbesondere einer
Wasserbeladung eines Waschebehalters. Die Ermitt-
lungsvorrichtung ist mit einem Kondensator gekoppelt,
dessen Kapazitdt mit dem Betriebsparameter korreliert
ist. Als Kondensator wird hier ein Folienkondensator ver-
wendet, welcher im Gegensatz zu einem herkémmlichen
Kondensator einen deutlich geringeren Bauraumbedarf
besitzt und aufgrund seiner geometrischen Flexibilitat
ohne viel Aufwand in einer optimalen Position innerhalb
des Haushaltsgerats angeordnet werden kann. Dadurch
wird eine verbesserte Erfassung des Betriebsparame-
ters sichergestellt. Es kann des Weiteren vorgesehen
sein, dass eine Elektrode des Folienkondensators lage-
fest zu einem Gehduse des Haushaltsgerats und die an-
dere Elektrode bzw. die Gegenelektrode lagefest zum
Laugenbehalter angeordnet sind. Auf diese Weise kann
zusatzlich zur Ermittlung der Wasserbeladung in Abhan-
gigkeit der geometrischen Anordnung der beiden Elek-
troden die Position bzw. die Bewegung des Laugenbe-
halters innerhalb des Gehéauses bestimmt werden, wo-
durch auch eine Gesamtbeladung des Laugenbehélters
sowie eine statische und dynamische Unwucht ermittelt
werden kdnnen.

[0003] Auch das Dokument DE 101 04 682 B4 be-
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schreibt ein Verfahren zur Messung der Beladung und
Unwucht der Trommel einer Waschmaschine, wobei der
Kapazitatsverlauf eines kapazitiven Sensors wéhrend ei-
nes Waschvorgangs gemessen und daraus die Bewe-
gung des Laugenbehélters ermittelt wird. Dabei ist min-
destens eine leitende Flache des Sensors elektrisch iso-
liert als kapazitiver Fuhler zwischen Laugenbehalter und
Gerategehaduse lagefest zum Gehause angebracht.
[0004] Vorliegendrichtetsichdas Interesse auf die Be-
stimmung der Beladung bzw. eines Beladungsgewichts
der Waschetrommel einer Waschmaschine, insbeson-
dere auf die Erfassung der sogenannten Trockenmasse
von Waschestlicken, welche durch den Benutzer in die
Waschetrommel eingebrachtwerden. Das Ublicherweise
verwendete Verfahren nutzt dabei die Messung der Be-
wegung des federnd aufgehangten Schwingsystems un-
ter zunehmender Beladungsmenge zur Bestimmung der
in der Trommel befindlichen Masse. Ein symmetrisches
System mit einem eindimensionalen Sensor ist diesbe-
zlglich beispielsweise in der Druckschrift DE 10 2009
028 772 A1 beschrieben. Ein weiteres, auch bei unsym-
metrischen Systemen anwendbares Verfahren zur Be-
stimmung einer Beladungsmenge eines Waschebe-
handlungsgerats ist aus dem Dokument DE 10 2006 034
190 A1 bekannt. Allen derartigen Messsystemen ist ge-
meinsam, dass die bei der Waschmaschine eingesetzten
Reibdampfer, welche zur Schwingungsdampfung des
schwingenden Systems erforderlich sind, eine Kraft aus-
Uben, die der Gewichtskraft der Trommelbeladung ent-
gegenwirkt und folglich das Messergebnis verfalscht. Es
missen im Stand der Technik daher Dampfer eingesetzt
werden, die im statischen Betriebsfall nahezu reibungs-
frei sind. In der DE 102 25 335 B4 wird deshalb der Ein-
satz von 6lhydraulischen Dampfern vorgeschlagen, die
jedoch bei gréReren Beladungsmengen eine stark nicht-
lineare Kraftkomponente entwickeln und das Problem
der verfélschten Messergebnisse nur teilweise l16sen.
[0005] InderDE 102010042 173 A1 wird vorgeschla-
gen, wahrend eines Schleuderganges einen Mittelwert
der am Wegsensor gemessenen Schwingungsamplitu-
de als aktuelle Position des Schwingsystems laufend zu
ermitteln, die zuletzt ermittelte Position zu speichern, mit
der Position einer Nulllage des schwingenden Systems
zu vergleichen und daraus die aktuelle Ruhelage des
StoRdampfers zu bestimmen. Damit Iasst sich bestim-
men, wie weit die Ruhelage des Kolbens des StoRdamp-
fers nach der Entnahme des gerade geschleuderten Wa-
schepostens - also bei entlastetem System - von seiner
theoretischen Mittellage entfernt ist, wie sie nur alleine
ohne Einfluss auf die Beladungsmessung durch den
Wegsensor ware. Diese Abweichung von der Mittellage
ist bei der nachsten Beladungsmessung die Grundlage
fur eine Messwertkorrektur.

[0006] Der Einsatz eines Wegsensors zur Bestim-
mung des Beladungsgewichts einer Waschmaschine ist
des Weiteren aus dem Dokument DE 10 2004 043 838
B3 bekannt. Die Auswertung der Messwerte des
Wegsensors erfolgt derart, dass die Ruheposition des
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schwingenden Systems mit Hilfe des Wegsensors er-
fasst und abgespeichert wird und bei einer Anderung der
erfassten Werte die Steuerung in den Aktiv-Modus ge-
schaltet wird. Zur Ermittlung des Beladungsgewichts
wird die erfasste Ruheposition des schwingenden Sys-
tems berticksichtigt. Die Ermittlung der Ruheposition er-
folgt hier also in der Zeit, in der die Steuerungseinheit
inaktiv ist, das heilt im Schlaf-Modus. Nach dem Akti-
vieren der Steuerungseinheitwird der Wegsensor zumin-
dest ein weiteres Mal eingelesen, wobei diesem unter
Beladung eingelesenen Wert der im Schlaf-Modus er-
fasste Wert flir die Ruheposition abgezogen wird und
das Ergebnis aus dieser Berechnung als Gewicht fir die
Wasche verwendet wird.

[0007] Ferner ist aus DE 10 2008 055 092 A1 eine
Verfahren zum Vorhersagen einer Unwucht in einer
Waschmaschine bekannt, bei welchem Spriinge eines
Messsignals, die aufgrund einer Lageanderung eines
Reibelements eines Federkolbendampfers hervorgeru-
fen werden.

[0008] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine Lésung auf-
zuzeigen, wie bei einem Verfahren der eingangs genann-
ten Gattung die Bestimmung des Beladungsgewichts be-
sonders prazise erfolgen kann.

[0009] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durchein
Verfahren sowie durch ein Haushaltsgerat mit den Merk-
malen gemal den jeweiligen unabhangigen Patentan-
spriichen geldst. Vorteilhafte Ausfiihrungen der Erfin-
dung sind Gegenstand der abhangigen Patentanspri-
che, der Beschreibung und der Figuren.

[0010] Ein erfindungsgemaRes Verfahren dient zum
Bestimmen eines Beladungsgewichts eines schwingen-
den Systems eines Haushaltsgerats zur Pflege von Wa-
schestlicken. Mittels zumindest eines StoRdampfers -
dieser ist als Federkolben-Reibdampfer ausgebildet -
werden Schwingungen des schwingenden Systems ge-
gen ein Gehause des Haushaltsgerats gedampft. Mittels
eines Wegsensors werden Messwerte bereitgestellt,
welche eine Verschiebung des schwingenden Systems
- insbesondere in Hochrichtung des Haushaltsgerats -
gegenuber einer Referenzposition angegeben, d.h. eine
relative Position beziiglich der Referenzposition. Das Be-
stimmen des Beladungsgewichts erfolgt anhand der
Messwerte mittels einer elektronischen Steuereinrich-
tung, welche beispielsweise als digitaler Signalprozessor
ausgebildet sein kann. Erfindungsgemal ist vorgese-
hen, dass wahrend eines Beladungsvorgangs des
schwingenden Systems - insbesondere wahrend ein Be-
nutzer die Waschestiicke in eine Waschetrommel des
Systems einbringt - ein zeitlicher Verlauf der Messwerte
durch die Steuereinrichtung ausgewertet wird und an-
hand des zeitlichen Verlaufs ein Durchrutschen des
StoRdampfers beim Beladen des schwingenden Sys-
tems detektiert wird, wobei ein durch das Durchrutschen
verursachter Anderungswert der Verschiebung durch die
Steuereinrichtung bestimmtund bei der Bestimmung des
Beladungsgewichts kompensiert wird.

[0011] Die Erfindung beruht auf der Erkenntnis, dass
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die Messung des Beladungsgewichts bei einem Haus-
haltsgerat zur Pflege von Waschestlicken durch ein
Durchrutschen eines Reibbelags des StoRdampfers ne-
gativ beeinflusst wird. Dieses Durchrutschen kann ins-
besondere auch wahrend des Beladungsvorgangs auf-
treten. Eine weitere Erkenntnis besteht darin, dass ein
Durchrutschen des Reibbelags des StoRdampfers einen
typischen Verlauf der Messwerte des Wegsensors er-
zeugt. Dieser typische Signalverlauf kann wahrend des
Beladungsvorgangs durch die Steuereinrichtung detek-
tiert und als Durchrutschen des Reibbelags interpretiert
werden. Wird ein solches Durchrutschen detektiert, so
wird gleichzeitig auch ein Offsetwert bzw. ein Anderungs-
wert der Verschiebung bestimmt und bei der Bestim-
mung des Beladungsgewichts kompensiert. Die von dem
StoRdampfer in das System eingepragte Kraft ist grund-
satzlich abhangig von der Absenkung des schwingenden
Systems. Die Gewichtskraft des schwingenden Systems
inklusive Beladung ist im Gleichgewicht mit den Feder-
kraften einer Federanordnung und den von dem zumin-
desteinen StoRdampfer eingepragten Kraften. Durch die
Erfindung wird eine Positionsédnderung kompensiert, die
sich durch Verdnderung des Gleichgewichts ergibt, wenn
der zumindest eine StolRdampfer in einen nichtlinearen
Arbeitsbereich kommt und durchrutscht. Die Erfindung
hat insgesamt den Vorteil, dass das Beladungsgewicht
insgesamt sehr prazise bestimmt werden kann, da der
hauptsachliche Stéreinfluss der Beladungsmenge - ndm-
lich die nichtlineare Dampferkraft - kompensiert wird. Es
kénnen des Weiteren Federkolbenddampfer mit einer ge-
ringeren Haftreibung eingesetzt werden, was insbeson-
dere Vorteile hinsichtlich der Gerauschminimierung hat.
Entsprechend brauchen kostenintensive, geschwindig-
keitsabhéngige Dampfer, wie beispielsweise Olhydrau-
likdampfer, nicht eingesetzt zu werden.

[0012] Das Durchrutschen des StofRRdampfers wird
dann detektiert, wenn anhand des zeitlichen Verlaufs der
Messwerte innerhalb eines Zeitintervalls vorgegebener
Lange eine Anderung der Verschiebung des schwingen-
den Systems detektiert wird, welche gréRer als ein vor-
gegebener Grenzwert ist. Diese Ausfihrungsform ba-
siert auf der Erkenntnis, dass eine groRe Anderung der
Position des schwingenden Systems innerhalb eines
sehr kurzen Zeitintervalls grundsatzlich ausschlieBlich
durch das Durchrutschen des Stoflidampfers verursacht
werden kann, nicht jedoch durch das Einbringen der Wa-
schestiicke in die Waschetrommel. Andert sich die Po-
sition des schwingenden Systems abrupt innerhalb von
beispielsweise zwei Millisekunden, so kann davon aus-
gegangen werden, dass diese Anderung der Lage auf
den durchrutschenden Reibbelag und nicht auf eine zu-
satzliche Beladung zuriickzufiihren ist. Somit kann das
Durchrutschen des StoRdampfers besonders zuverlds-
sig detektiert und das Beladungsgewicht prazise be-
stimmt werden.

[0013] Dieskann praktisch auch derart umgesetzt wer-
den, dass anhand des zeitlichen Verlaufs der Messwerte
eine Anderungsgeschwindigkeit als eine Anderung der
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Verschiebung pro Zeiteinheit durch die Steuereinrich-
tung bestimmt wird. Das Detektieren des Durchruts-
chens des StoRdampfers kann dann abhangig von der
Anderungsgeschwindigkeit vorgenommen  werden.
Uberschreitet die Anderungsgeschwindigkeit einen vor-
gegebenen Grenzwert, so wird das Durchrutschen de-
tektiert, da es eher unwahrscheinlich ist, dass eine relativ
hohe Anderungsgeschwindigkeit durch das Einbringen
von Waschestlicken in die Waschetrommel verursacht
werden kann.

[0014] UntereinemHaushaltsgeratzur Pflege von Wa-
schestiicken wird insbesondere eine Waschmaschine
oder ein Waschtrockner verstanden.

[0015] Das schwingende System umfasst insbeson-
dere einen Laugenbehalter, welcher an dem zumindest
einen StoRdampfer abgestiitzt und insbesondere auch
auf einer Federanordnung aufgehangt ist. Zum schwin-
genden System gehdrtinsbesondere auch eine Wasche-
trommel, welche in dem Laugenbehalter drehbar gela-
gert ist.

[0016] Unter einem Wegsensor wird vorliegend ein
Sensor verstanden, welcher zum Erfassen der Hohen-
lage des schwingenden Systems ausgebildet ist. Dieser
Wegsensor kann auf einem beliebigen physikalischen
Prinzip beruhen, beispielsweise auf optischen und/oder
elektrischen und/oder elektromechanischen und/oder
elektromagnetischen Wirkungen. Das Ausgangssignal
des Wegsensors kann ein analoges oder ein digitales
Signal sein.

[0017] Unter einem "Durchrutschen des StoRdamp-
fers" wird vorliegend eine Bewegung bzw. ein Rutschen
eines Reibbelages des Dampfers relativ zu seinem Reib-
partner, insbesondere einem Zylinder des Dampfers,
verstanden. Als StoRdampfer kann insbesondere ein
Dampfer eingesetzt werden, wie er im Dokument DE 10
2010 042 173 A1 beschrieben ist.

[0018] Die Verschiebung des schwingenden Systems
wird mittels des Wegsensors relativ zu einer Referenz-
position des Systems erfasst. Bei dieser Referenzposi-
tion kann es sich insbesondere um eine Ruhestellung
des schwingenden Systems handeln, die sich bei einem
unbeladenen System einstellt. Diese Ruhestellung kann
beispielsweise nach Abschluss jedes Betriebspro-
gramms nach Entladung der Waschetrommel erfasst
werden.

[0019] In einer Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass
als Beladungsgewicht eine Trockenmasse von Wasche-
stlicken bestimmt wird, welche in die Waschetrommel
des schwingenden Systems eingebracht werden. Dies
bedeutet, dass das Beladungsgewicht der Waschetrom-
mel noch vor dem Aktivieren eines Betriebsprogramms
des Haushaltsgerats bestimmt wird.

[0020] Wird das Durchrutschen detektiert, so bestimmt
die Steuereinrichtung den oben genannten Anderungs-
wert der Verschiebung (Offset), welcher bei der Bestim-
mung des Beladungsgewichts kompensiert wird. Dies
kann insbesondere derart erfolgen, dass der durch das
Durchrutschen verursachte Anderungswert der Ver-
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schiebung von einem aktuellen Messwert des Wegsen-
sors (nach dem Durchrutschen) subtrahiert wird und das
Beladungsgewicht abhangig von dem Subtraktionser-
gebnis bestimmt wird. Eine Verfdlschung des Bela-
dungsgewichts kann somit verhindert werden.

[0021] Die Erfindung betrifft auBerdem ein Haushalts-
gerat zur Pflege von Waschestlicken, mit einem schwin-
genden System einschlieBlich einer Waschetrommel zur
Aufnahme der Waschestliicke, mit zumindest einem
StoRdampfer zum Dampfen von Schwingungen des
schwingenden Systems gegen ein Gehause des Haus-
haltsgerats, mit zumindest einem Wegsensor zum Be-
reitstellen von Messwerten, welche eine Verschiebung
des schwingenden Systems gegenuber einer Referenz-
position angeben, und mit einer Steuereinrichtung zum
Bestimmen eines Beladungsgewichts des schwingen-
den Systems anhand der Messwerte. Die Steuereinrich-
tung ist dazu ausgelegt, wahrend eines Beladungsvor-
gangs des schwingenden Systems (16) einen zeitlichen
Verlauf der Messwerte auszuwerten, anhand des zeitli-
chen Verlaufs ein Durchrutschen des StolRdampfers
beim Beladen des schwingenden Systems zu detektie-
ren, einen durch das Durchrutschen verursachten Ande-
rungswert der Verschiebung zu bestimmen, bei der Be-
stimmung des Beladungsgewichts zu kompensieren und
ein Durchrutschen dann zu detektierten, wenn anhand
des zeitlichen Verlaufs der Messwerte eine Anderung
der Verschiebung innerhalb eines Zeitintervalls vorge-
gebener Lange detektiert wird, welche gréRer als ein vor-
gegebener Grenzwert ist.

[0022] Die mit Bezug auf das erfindungsgemaRe Ver-
fahren vorgestellten bevorzugten Ausfiihrungsformen
und deren Vorteile gelten entsprechend fiir das erfin-
dungsgemale Haushaltsgeréat.

[0023] Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich
aus den Ansprichen, den Figuren und der Figurenbe-
schreibung. Alle vorstehend in der Beschreibung ge-
nannten Merkmale und Merkmalskombinationen sowie
die nachfolgend in der Figurenbeschreibung genannten
und/oder in den Figuren alleine gezeigten Merkmale und
Merkmalskombinationen sind nicht nur in der jeweils an-
gegebenen Kombination, sondern auch in anderen Kom-
binationen oder aber in Alleinstellung verwendbar.
[0024] Die Erfindung wird nun anhand eines bevorzug-
ten Ausfiihrungsbeispiels sowie unter Bezugnahme auf
die beigefiigten Zeichnungen naher erlautert.

[0025] Es zeigen:

Fig. 1 in schematischer Darstellung ein Haushalts-
gerat gemaR einer Ausfiihrungsform der Erfindung;

Fig. 2 eine Abhangigkeit einer Dampferkraft von ei-
ner Absenkung eines schwingenden Systems des
Haushaltsgerats; und

Fig. 3 eine Abhangigkeit eines gemessenen Bela-
dungsgewichts von einem tatsédchlichen Gewicht
von eingebrachten Wéaschestlicken, wobei ein Ver-
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fahren gemafR einer Ausfiihrungsform der Erfindung
naher erlautert wird.

[0026] Ein in Fig. 1 dargestelltes Haushaltsgerat 1 ist
im Ausfihrungsbeispiel eine Waschmaschine. Das
Haushaltsgeradt 1 umfasst einen Laugenbehalter 2, in
welchem eine Waschetrommel 3 drehbar gelagert ist. In
der Waschetrommel 3 befinden sich Waschestiicke 4,
die in dem Haushaltsgerat 1 wahrend eines Pflegepro-
zesses gewaschen werden.

[0027] Der Laugenbehalter 2 ist Uber eine Federan-
ordnung 5 an einem Gerategehause 6 des Haushaltsge-
rats 1 aufgehangt. Im Ausfiihrungsbeispiel umfasst die
Federanordnung 5 eine erste und eine zweite Feder 7,
8, wobei die Anzahl der Federn grundsatzlich beliebig
sein kann.

[0028] DerLaugenbehalter 2 ist des Weiteren an einer
Dampferanordnung 9 abgestiitzt, die im Ausfiihrungs-
beispiel einen ersten und einen zweiten StoRdampfer 10,
11 umfasst. Die StoRdampfer 10, 11 sind Reibungs-
dampfer. Auch die Anzahl der eingesetzten Stolidampfer
10, 11 kann grundsétzlich beliebig gewahlt werden. Bei-
spielswiese kann die Dampferanordnung 9 auch drei
oder vier solche Stoflddampfer 10, 11 umfassen.

[0029] Die Waschetrommel 3 ist im Laugenbehélter 2
um eine horizontal verlaufende Drehachse 12 drehbar
gelagert und wird mit Hilfe eines elektrischen Antriebs-
motors 13 angetrieben. Ein Rotor des Antriebsmotors 13
kann beispielsweise Uiber einen Riemen mit der Wasche-
trommel 3 in an sich bekannter Weise verbunden sein.

[0030] Der Laugenbehalter 2 sowie die Waschetrom-
mel 3 bilden insgesamt ein schwingendes System 16,
welches Uber die Federn 7, 8 beweglich im Geratege-
hause 6 aufgehangt ist. Zur Dampfung grofler Amplitu-
den werden die StoRdampfer 10, 11 eingesetzt.

[0031] Indem Haushaltsgerat 1sinddes Weiteren eine
zentrale Steuereinrichtung 14 sowie eine elektronische
Motorsteuereinheit 15 angeordnet. Wahrend die zentrale
elektronische Steuereinrichtung 14 zum Steuern der
Pflegeprozesse des Haushaltsgerats 1 dient und somit
eine Ubergeordnete Steuereinrichtung darstellt, ist es
Aufgabe der Motorsteuereinheit 15, den elektrischen An-
triebsmotor 13 anzusteuern. Beispielsweise wird dabei
die Drehzahl des Antriebsmotors 13 mittels der Motor-
steuereinheit 15 geregelt. Die zentrale Steuereinrichtung
14 kann mit der Motorsteuereinheit 15 beispielsweise
Uber einen nicht dargestellten Kommunikationsbus oder
aber drahtlos kommunizieren.

[0032] Zur Steuerung der Pflegeprozesse des Haus-
haltsgerats 1 bendtigt die zentrale Steuereinrichtung 14
Informationen Uber die aktuellen Parameterwerte ver-
schiedenster Betriebsparameter des Haushaltsgerats 1,
insbesondere Informationen tiber das Beladungsgewicht
bzw. die Trockenmasse der Waschestlicke 4. Zur Erfas-
sung dieses Beladungsgewichts wird ein Wegsensor 17
eingesetzt, welcher zwischen dem schwingenden Sys-
tem 16 einerseits und einem Boden 18 des Geratege-
hauses 6 eingespannt ist und die Bewegung des Lau-
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genbehalters 2 bzw. des gesamten schwingenden Sys-
tems 16 relativ zum Gerategehause 6 in Hochrichtung z
und somit senkrecht zur Drehachse 12 oder optional
auch in mehreren Dimensionen erfasst. Der Wegsensor
17 erfasst eine aktuelle Position bzw. Verschiebung des
schwingenden Systems 16 gegenuber einer Referenz-
position, die insbesondere einer Ruheposition des
schwingenden Systems 16 entspricht. Die vom Wegsen-
sor 17 bereitgestellten Messwerte werden an die Steu-
ereinrichtung 14 Ubermittelt, welche anhand dieser
Messwerte dann das aktuelle Beladungsgewicht ermit-
telt.

[0033] Fig. 2 zeigt die Abhangigkeit einer von den
StoRdampfern 10, 11 indas schwingende System 16 ein-
gebrachten Kraft F von einer Absenkung A des schwin-
genden Systems 16. In einem ersten Abschnitt 19 befin-
det sich die Gewichtskraft des schwingenden Systems
16 inklusive Beladung in einem Gleichgewicht mit den
Kréaften der Federn 7, 8 und der von den StoRdampfern
10, 11 eingepragten Kraft F. Der lineare Verlauf des Ab-
schnitts 19 zeigt, dass die Federn der StoRdampfer 10,
11 kontinuierlich gespannt werden. In einem Punkt 20
wird eine Haftreibung FH der StoRdampfer 10, 11 lber-
wunden, und der Reibbelag rutscht durch, was anhand
eines weiteren Abschnitts 21 erkannt werden kann, in
welchem die Kraft F abnimmt. Gemal Abschnitt 22 wird
die Feder des jeweiligen StoRdampfers 10, 11 wieder
gespannt, wobei nach Erreichen der Haftreibung FH der
Reibbelag wieder durchrutscht. Das Durchrutschen fin-
det dabei innerhalb eines sehr kleinen Zeitintervalls T
statt.

[0034] Das Interesse gilt vorliegend der Kompensation
der Bestimmung des Beladungsgewichts wegen einer
Veranderung des Gleichgewichts, wenn die StoRdamp-
fer 10, 11 in ihren nichtlinearen Arbeitsbereich kommen
und durchrutschen. Um wahrend des Beladungsvor-
gangs dieses Durchrutschen des StoRdampfers 10, 11
zu detektieren, wertet die Steuereinrichtung 14 den zeit-
lichen Verlauf der Messwerte des Wegsensors 17 aus.
Die Steuereinrichtung 14 tberprift dabei, ob innerhalb
eines sehr kurzen Zeitintervalls eine sehr groRe Ande-
rung der Messwerte auftritt. Wird eine solche Anderung
innerhalb einer sehr kurzen Zeit - beispielsweise inner-
halb von zwei Millisekunden - detektiert, kann mit sehr
hoher Wahrscheinlichkeit angenommen werden, dass
diese Anderung auf einem durchrutschenden
StoRdampfer 10, 11 zurtckzuflihren ist.

[0035] Die Steuereinrichtung 14 kann auch eine An-
derungsgeschwindigkeit v=AS/At als eine Anderung der
Verschiebung AS pro Zeiteinheit At bestimmen und tGber
den gesamten Messzeitraum auswerten. Die Messwert-
veranderungen lassen sich grundsatzlich drei méglichen
Ursachen zuordnen:

Die Anderungsgeschwindigkeit v ist nahezu gleich Null
und folglich kleiner als ein vorbestimmter erster Grenz-
wert G1: Eine geringe Anderungsgeschwindigkeit deutet
auf eine Anderung des Beladungsgewichts und somit auf
einen herkdmmlichen Beladungsvorgang des Benutzers
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hin.

[0036] Die Anderungsgeschwindigkeit v ist gréRer als
der erste Grenzwert G1 und kleiner als ein héherer zwei-
ter Grenzwert G2: Diese moderate Anderungsgeschwin-
digkeit v deutet auf eine manuelle Manipulation des
schwingenden Systems 16 durch den Benutzer hin, was
vorliegend durch die Steuereinrichtung 14 ignoriert wird.
Diese Positionséanderung des schwingenden Systems
16 wird bei der Bestimmung des Beladungsgewichts also
nicht korrigiert.

[0037] Die Anderungsgeschwindigkeit v ist sehr groR
und folglich gréRer als der zweite Grenzwert G2: Wird
dies detektiert, so wird von einem durchrutschenden
StoRdampfer 10, 11 ausgegangen. Ein Durchrutschen
des StolRddmpfers 10, 11, d.h. eine Verschiebung der
Position des Reibbelags innerhalb des StoRdampfers 10,
11, liegt némlich dann vor, wenn sich die Messwerte des
Wegsensors 17 sehr schnell &ndern, was durch die Steu-
ereinrichtung 14 anhand der Anderungsgeschwindigkeit
v detektiert werden kann.

[0038] Eine typische Abhangigkeit des gemessenen
Beladungsgewichts B von der tatsachlichen Beladung
bzw. dem tatsachlichen Gewicht B’ der eingebrachten
Waschestlicke 4 ist in Fig. 3 dargestellt. Wie aus Fig. 3
hervorgeht, ist die Anderungsgeschwindigkeit v zu-
nachst relativ gering und nahezu gleich Null. Wie mit 23
angedeutet, verandert sich die Position bzw. die Ver-
schiebung des schwingenden Systems 16 abrupt nach
Erreichen der Haftreibung der StoRdampfer 10, 11. Nach
der Detektion dieses Durchrutschens bestimmt die Steu-
ereinrichtung 14 einen durch das Durchrutschen verur-
sachten Anderungswert 24 der Position des schwingen-
den Systems 16. Dieser Anderungswert 24 stellt einen
Offset dar, welcher dann bei der Bestimmung des Bela-
dungsgewichts B kompensiert wird. Das Ergebnis der
Bestimmung des Beladungsgewichts B ohne diese Kom-
pensation ist in Fig. 3 mit 25 bezeichnet. Wird der Ande-
rungswert 24 kompensiert, sowird ein Beladungsgewicht
B durch die Steuereinrichtung 14 bestimmt, welches
deutlich realitatsgetreurer ist. Das Beladungsgewicht B
mit der erfindungsgeméafien Kompensation ist in Fig. 3
mit 26 bezeichnet. Wie aus Fig. 3 hervorgeht, wird im
Rahmen der Kompensation der ermittelte Anderungs-
wert 24 von den aktuellen, nach der Detektion des Durch-
rutschens erfassten Messwerten des Wegsensors 17 ab-
gezogen.

Bezugszeichenliste
[0039]

Haushaltsgerat
Laugebehalter
Waschetrommel
Waschestiicke
Federanordnung
Gerategehduse
Feder
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9 Dampferanordnung

10, 11 StoRdampfer

12 Drehachse

13 Antriebsmotor

14 Steuereinrichtung

15 Motorsteuereinheit

16 schwingendes System

17 Wegsensor

18 Boden

19 Abschnitt

20 Punkt

21 Abschnitt

22 Abschnitt

23 Positionsveranderung

24 Anderungswert

25 nicht-kompensierter Verlauf
26 kompensierter Verlauf

A Absenkung

B, B’ Beladungsgewicht

F Kraft

FH Haftreibung

G1, G2  Grenzwert

T Zeitintervall

v Anderungsgeschwindigkeit
z Hochrichtung

AS Anderung der Verschiebung
At Zeiteinheit
Patentanspriiche

1. Verfahren zum Bestimmen eines Beladungsge-
wichts (B) eines schwingenden Systems (16) eines
Haushaltsgerats (1) zur Pflege von Waschestiicken
(4), bei welchem Schwingungen des schwingenden
Systems (16) mittels zumindest eines StoRdampfers
(10, 11), welcher als Reibungsdampfer ausgebildet
ist, gegen ein Gerategehause (6) des Haushaltsge-
rats (1) gedampft werden, und bei welchem mittels
eines Wegsensors (17), welcher zum Erfassen einer
Hoéhenlage des schwingenden Systems (16) ausge-
bildet ist, Messwerte bereitgestellt werden, welche
eine Verschiebung in Hochrichtung des schwingen-
den Systems (16) gegenuber einer Referenzpositi-
on, die einer Ruheposition des schwingenden Sys-
tems (16) entspricht, angeben, das Bestimmen des
Beladungsgewichts (B) mittels einer Steuereinrich-
tung (14) anhand der Messwerte erfolgt und wah-
rend eines Beladungsvorgangs des schwingenden
Systems (16) ein zeitlicher Verlauf der Messwerte
durch die Steuereinrichtung (14) ausgewertet wird,
dadurch gekennzeichnet, dass anhand des zeitli-
chen Verlaufs der Messwerte ein Durchrutschen ei-
nes Reibbelags relativ zu einem Zylinder des
StoRdampfers (10, 11) beim Beladen des schwin-
genden Systems (16) detektiert wird, wobei das
Durchrutschen des StoRdampfers auftritt, wenn eine
Haftreibung FH des StoRdampfers iberwunden wird
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und das Durchrutschen dann detektiert wird, wenn
anhand des zeitlichen Verlaufs der Messwerte eine
Anderung der Verschiebung innerhalb eines Zeitin-
tervalls vorgegebener Lange detektiert wird, welche
groRer als ein vorgegebener Grenzwert ist, und wo-
bei ein durch das Durchrutschen verursachter An-
derungswert (24) der Verschiebung durch die Steu-
ereinrichtung (14) bestimmt und bei der Bestimmung
des Beladungsgewichts (B) kompensiert wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass als Beladungsgewicht (B) eine Tro-
ckenmasse von Waschestilicken (4) bestimmt wird,
welche in eine Waschetrommel (3) des schwingen-
den Systems (16) eingebracht werden.

Verfahren nach: einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass anhand des
zeitlichen Verlaufs der Messwerte eine Anderungs-
geschwindigkeit (v) als eine Anderung der Verschie-
bung (AS) pro Zeiteinheit (At) durch die Steuerein-
richtung (14) bestimmt wird und das Detektieren des
Durchrutschens abh#ngig von der Anderungsge-
schwindigkeit (v) erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Durchrutschen dann detektiert
wird, wenn die Anderungsgeschwindigkeit (v) einen
vorgegebenen Grenzwert (G2) Uberschreitet.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Kompen-
sieren umfasst, dass der durch das Durchrutschen
verursachte Anderungswert (24) der Verschiebung
von einem aktuellen Messwert des Wegsensors (17)
subtrahiert wird und das Beladungsgewicht (B) ab-
hangig von dem Subtraktionsergebnis bestimmt
wird.

Haushaltsgerat (1) zur Pflege von Waschestiicken
(4), mit einem schwingenden System (16) ein-
schlieB3lich einer Waschetrommel (3) zur Aufnahme
der Waschesticke (4), mit zumindest einem
StoRdampfer (10, 11), welcher als Reibungsdampfer
ausgebildet ist, zum Dampfen von Schwingungen
des schwingenden Systems (16) gegen ein Gerate-
gehause (6) des Haushaltsgerats (1), mit zumindest
einem Wegsensor (17) zum Bereitstellen von Mess-
werten, welche eine Verschiebung in Hochrichtung
des schwingenden Systems (16) gegenuber einer
Referenzposition, die einer Ruheposition des
schwingenden Systems (16) entspricht, angeben,
und mit einer Steuereinrichtung (14) zum Bestim-
men eines Beladungsgewichts (B) des schwingen-
den Systems (16) anhand der Messwerte, wobei die
Steuereinrichtung (14) dazu ausgelegt ist, wahrend
eines Beladungsvorgangs des schwingenden Sys-
tems (16) einen zeitlichen Verlauf der Messwerte
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auszuwerten, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinrichtung (14) ferner dazu ausgelegtist, an-
hand des zeitlichen Verlaufs der Messwerte ein
Durchrutschen eines Reibbelags relativ zu einem
Zylinder, des StoRdampfers (10, 11) beim Beladen
des schwingenden Systems (16) zu detektieren, wo-
bei das Durchrutschen des Stolidampfers auftritt,
wenn eine Haftreibung FH des StoRdampfers lber-
wunden wird, und ein Durchrutschen dann detektiert
wird, wenn anhand des zeitlichen Verlaufs der Mess-
werte eine Anderung der Verschiebunginnerhalb ei-
nes Zeitintervalls vorgegebener Lange detektiert
wird, welche groRer als ein vorgegebener Grenzwert
ist, und einen durch das Durchrutschen verursach-
ten Anderungswert (24) der Verschiebung zu be-
stimmen, bei der Bestimmung des Beladungsge-
wichts (B) zu kompensieren.

Claims

Method for determining a loading weight (B) of an
oscillating system (16) of a domestic appliance (1)
for treatment of items of laundry (4), in which oscil-
lations of the oscillating system (16) are damped by
means of at least one shock absorber (10, 11), which
is embodied as a friction shock absorber, against a
device housing (6) of the domestic appliance (1), and
in which measured values are provided by means of
a position sensor (17) embodied to detect a height
position of the oscillating system (16), which meas-
ured values specify a displacement in the height di-
rection of the oscillating system (16) in relation to a
reference position corresponding to a rest position
of the oscillating system (16), the loading weight (B)
is determined by means of a control device (14) on
the basis of the measured values, and, during the
loading process of the oscillating system (16), atem-
poral sequence of the measured values is evaluated
by the control device (14), characterised in that on
the basis of the temporal sequence of the measured
values, a slipping of a friction lining relative to a cyl-
inder of the shock absorber (10, 11) is detected dur-
ing loading of the oscillating system (16), wherein
the slipping of the shock absorber occurs when a
static friction FH of the shock absorber is overcome
and the slipping is detected when, as a result of the
temporal sequence of the measured values, a
change in the displacement is detected within the
time interval of a predetermined length that is greater
than a predetermined limit value, and wherein a
change value (24) of the displacement caused by
the slipping is determined by the control device (14)
and is compensated for in the determination of the
loading weight (B).

Method according to claim 1, characterised in that
adry mass ofitems of laundry (4), which is introduced
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into a laundry drum (3) of the oscillating system (16),
is determined as the loading weight (B).

Method according to one of the preceding claims,
characterised in that, on the basis of the temporal
sequence of the measured values, a rate of change
(v) is determined as a change of the displacement
(AS) per unit of time (At) by the control device (14)
and the slipping is detected as a function of the rate
of change (v).

Method according to claim 3, characterised in that
the slipping is detected when the rate of change (v)
exceeds a predetermined limit value (G2).

Method according to one of the preceding claims,
characterised in that the compensation comprises
the change value (24) of the displacement caused
by the slipping being subtracted from a currentmeas-
ured value of the position sensor (17) and the loading
weight (B) being determined as a function of the sub-
traction result.

Domestic appliance (1) for treatment of items of laun-
dry (4), with an oscillating system (16) including a
laundry drum (3) to accept the items of laundry (4),
with at least one shock absorber (10, 11), which is
embodied as a friction shock absorber, for damping
oscillations of the oscillating system (16) against a
device housing (6) of the domestic appliance (1), with
at least one position sensor (17) for providing meas-
ured values, which specify a displacement in the
height direction of the oscillating system (16) in re-
lation to a reference position corresponding to a rest
position of the oscillating system (16), and with a
control device (14) for determining a loading weight
(B) of the oscillating system (16) on the basis of the
measured values, wherein the control device (14) is
designed, during a loading process of the oscillating
system (16), to evaluate a temporal sequence of the
measured values, characterised in that the control
device (14) is further designed, on the basis of the
temporal sequence of the measured values, to de-
tect a slipping of a friction lining relative to a cylinder
of the shock absorber (10, 11) during loading of the
oscillating system (16), wherein the slipping of the
shock absorber occurs when a static friction FH of
the shock absorber is overcome and a slipping is
detected when, as aresult of the temporal sequence
of the measured values, a change in the displace-
ment is detected within a time interval of a predeter-
mined length that is greater than a predetermined
limit value, and to determine a change value (24) of
the displacement caused by the slipping and to com-
pensate for it in the determination of the loading
weight (B).
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Revendications

Procédé de détermination d’'un poids de chargement
(B) d’un systéme oscillant (16) d’'un appareil ména-
ger (1) destiné a I'entretien de piéces de linge (4),
danslequel des oscillations du systéme oscillant (16)
contre un boitier d’appareil (6) de 'appareil ménager
(1) sont atténuées au moyen d’au moins un amor-
tisseur (10, 11), lequel est réalis€ comme amortis-
seur a friction, et dans lequel des valeurs de mesure
sont fournies au moyen d’un capteur de trajectoire
(17), lequel est réalisé pour détecter une position en
hauteur du systéme oscillant (16), lesquelles indi-
quent un décalage en direction ascendante du sys-
teme oscillant (16) par rapport a une position de ré-
férence qui correspond a une position de repos du
systeme oscillant (16), dans lequel la détermination
du poids de chargement (B) est réalisée au moyen
d’un dispositif de commande (14) al'aide des valeurs
de mesure, et dans lequel une courbe temporelle
des valeurs de mesure est évaluée par le dispositif
de commande (14) pendant une opération de char-
gement du systéme oscillant (16), caractérisé en
ce qu’un patinage d’'une garniture de friction par rap-
port a un cylindre de I'amortisseur (10, 11) est dé-
tecté lors du chargement du systéme oscillant (16)
a l'aide de la courbe temporelle des valeurs de me-
sure, le patinage de I'amortisseur se produisant lors-
qu’une friction statique FH de I'amortisseur est sur-
montée, et le patinage étant détecté lorsque, a l'aide
de la courbe temporelle des valeurs de mesure, une
modification du décalage est détectée pendant un
intervalle de temps de longueur prédéfinie, laquelle
est supérieure a une valeur limite prédéfinie, et une
valeur de modification (24) du décalage, causée par
le patinage, étant déterminée par le dispositif de
commande (14) et étant compensée lors de la dé-
termination du poids de chargement (B).

Procédé selon larevendication 1, caractérisé en ce
qu’une masse seche de piéces de linge (4) est dé-
terminée comme poids de chargement (B), laquelle
estintroduite dans untambour a linge (3) du systeme
oscillant (16).

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce qu’a l'aide de la
courbe temporelle des valeurs de mesure, une vi-
tesse de modification (v) est déterminée par le dis-
positif de commande (14) en tantqu’une modification
du décalage (AS) par unité de temps (At), et en ce
que la détection du patinage est réalisée en fonction
de la vitesse de modification (v).

Procédé selon larevendication 3, caractérisé en ce
que le patinage est détecté lorsque la vitesse de
modification (v) dépasse une valeur limite (G2) pré-
définie.
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Procédé selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que la compensa-
tion comprend le fait que la valeur de modification
(24)dudécalage, causée par le patinage, est déduite
d’une valeur de mesure actuelle du capteur de tra-
jectoire (17), et en ce que le poids de chargement
(B) est déterminé en fonction du résultat de la sous-
traction.

Appareil ménager (1) destiné a I'entretien de piéces
de linge (4), comprenant un systéme oscillant (16)
y compris un tambour a linge (3) destiné a recevoir
les piéces de linge (4), comprenant au moins un
amortisseur (10, 11) qui est réalisé€ comme amortis-
seur a friction, destiné a atténuer les oscillations du
systéme oscillant (16) contre un boitier d’appareil (6)
de I'appareil ménager (1), comprenant au moins un
capteur de trajectoire (17) destiné a fournir des va-
leurs de mesure qui indiquent un décalage en direc-
tion ascendante du systéme oscillant (16) par rap-
port a une position de référence qui correspond a
une position de repos du systéme oscillant (16), et
comprenant un dispositif de commande (14) destiné
adéterminer un poids de chargement (B) du systeme
oscillant (16) a l'aide des valeurs de mesure, le dis-
positif de commande (14) étant congu pour évaluer
une courbe temporelle des valeurs de mesure pen-
dant une opération de chargement du systéme os-
cillant (16), caractérisé en ce que le dispositif de
commande (14) est en outre congu pour détecter, a
I'aide de la courbe temporelle des valeurs mesure,
un patinage d’une garniture de friction par rapport a
un cylindre de 'amortisseur (10, 11) pendant le char-
gement du systeme oscillant (16), le patinage de
'amortisseur se produisant lorsqu’une friction stati-
que FH de 'amortisseur est surmontée, et le patina-
ge étant détecté lorsque, a l'aide de la courbe tem-
porelle des valeurs de mesure, une modification du
décalage est détectée pendant un intervalle de
temps de longueur prédéfinie, laquelle est supérieu-
re a une valeur limite prédéfinie, et pour déterminer
une valeur de modification (24) du décalage, causée
par le patinage, et pour la compenser lors de la dé-
termination du poids de chargement (B).
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