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DESCRIPCION
Funcién de control automatica para batir la nata

La presente invencién se refiere a un dispositivo segun el tipo definido con mas detalle en el preAmbulo de la
reivindicacién 1. Ademas, la invencidn se refiere a un robot de cocina segun el predmbulo de la reivindicacién 11, asi
como un producto de programa informatico segan el preambulo de la reivindicacién 15.

Por el estado de la técnica se conocen robots de cocina que pueden preparar alimentos al menos parcialmente de
forma automatica. Un robot de cocina de este tipo se muestra, por ejemplo, en el documento DE 10 2013 106 691 A1.
El documento EP 2 394 549 A2 da a conocer un procedimiento para operar un robot de cocina, donde en un modo de
preparacion se excita al menos un dispositivo de procesamiento del robot de cocina para la preparaciéon automatica
de alimentos.

Un robot de cocina de este tipo comprende uno o varios dispositivos de procesamiento que, por ejemplo, presentan
un agitador. A este respecto, el dispositivo de procesamiento se puede excitar de tal manera que sea posible una
preparaciéon independiente y/o al menos parcialmente automatica. Esto también comprende en particular el
procesamiento de los pasos de la receta por parte del robot de cocina.

La preparacién al menos parcialmente automatica se realiza a este respecto en particular segin una programacion
del robot de cocina, que comprende, por ejemplo, diferentes parametros de excitacion para la excitacion del dispositivo
de procesamiento segun los pasos de la receta o la configuracion del operador. La programacion del robot de cocina
también comprende, por ejemplo, determinadas especificaciones, como los parametros de excitacion, en funcién del
alimento a preparar. Asi, por ejemplo, la preparacion de arroz requiere una velocidad de rotacién del agitador y una
duracion de agitacién temporal diferentes que la preparacion de la nata. El tipo de alimento se predetermina, por
ejemplo, por la receta o por el operador del robot de cocina y se ajusta en consecuencia en el robot de cocina. En
funcion del tipo de alimento, la preparacion se realiza conforme una duracion de agitaciéon predeterminada y/o la
velocidad de rotacién del agitador, que es 6ptima para la preparacién del alimento respectivo.

Sin embargo, a menudo aqui es un problema que la preparacion 6ptima y, por lo tanto, los valores dptimos para los
parametros de excitaciéon, como la velocidad de rotacién del agitador y/o la duracién de agitacidn, dependen de muchos
factores y se influyen por ellos. Tales factores son, por ejemplo, las propiedades de los alimentos (cantidad, porcentaje
de grasa, fabricante y similares) y/o las condiciones ambientales (como la temperatura ambiente). Por lo tanto, para
determinar los valores 6ptimos para los parametros de excitacion, a menudo no es suficiente recurrir a valores
prealmacenados para los parametros de excitacidén en funcion de un tipo de alimento ajustado, es decir, dependiente
del alimento. En particular, a menudo no es posible obtener resultados comparables durante la preparacion en
diferentes condiciones previas y condiciones ambientales. La consideraciéon de factores aislados a menudo no es
suficiente a este respecto, donde el coste y el esfuerzo técnico para los sensores son altos.

Por lo tanto, un objetivo de la presente invencidn consiste en eliminar al menos parcialmente las desventajas descritas
anteriormente. En particular, el objetivo de la presente invencién es permitir una preparacion de alimentos mejorada
y/o simplificada, al menos parcialmente automatica. Ademas, se debe mejorar en particular una preparacion mediante
el robot de cocina para un alimento previsto para la preparacion, es decir, en particular la determinacion de los
parametros de excitaciéon 6ptimos para el alimento respectivo, en relaciéon con el estado y/o el tipo de alimento. En
particular, a este respecto se debe reducir el esfuerzo constructivo y/o el gasto de costes.

El objetivo anterior se logra mediante un procedimiento con las caracteristicas de la reivindicacién 1 y un robot de
cocina con las caracteristicas de la reivindicacién 11 y un programa informatico con las caracteristicas de la
reivindicacién 15. Se pueden comprobar otras caracteristicas y detalles de la invencidn en las respectivas afirmaciones
subordinadas, la descripcidn y los planos. Las caracteristicas y los detalles que se describen en relaciéon con el
procedimiento segun la invencion, evidentemente, también son validos en relacion con el robot de cocina segun la
invencion, asi como con el programa informatico segun la invencion, y viceversa respectivamente, de modo que con
respecto a la divulgacion relativa a los aspectos individuales de la invencion, se hace o se puede hacer referencia
siempre de forma reciproca.

El objetivo se consigue, en particular mediante un procedimiento para el funcionamiento de un robot de cocina, donde
en un modo de preparacion se excita al menos un dispositivo de procesamiento del robot de cocina para la preparacion
al menos parcialmente automatica de al menos uno y/o distintos alimentos. Esta excitaciéon se realiza, por ejemplo,
mediante un dispositivo de control y/o mediante una sefial de control, que se emite por el dispositivo de control y/o por
un dispositivo de procesamiento. Preferiblemente, el robot de cocina presenta un dispositivo de supervision que, al
menos durante el modo de preparacion, lleva a cabo una determinacion de valores de deteccién consecutivos en el
tiempo en el robot de cocina (mediante una deteccién), donde los valores de deteccion son especificos para al menos
un parametro de preparacion del robot de cocina y/o para la preparacion del alimento. En particular, en este caso esta
previsto que al menos una informacion de analisis se determine en funcién de los valores de deteccién consecutivos
en el tiempo y que se lleve a cabo un andlisis en funcién del tiempo de la informacién de analisis para determinar un
resultado de analisis especifico para un estado de la preparacion. Preferiblemente, a este respecto, el andlisis en
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funcion del tiempo comprende una determinacién de una distribuciéon de frecuencia (es decir, analisis de frecuencia)
de la informacidn de andlisis, que comprende un analisis de histograma. En este caso, se llevan a cabo las etapas que
también son necesarias para determinar un histograma de la informacién de analisis. Preferentemente, en funcion del
resultado de analisis se emite al menos una sefal de control para influir en el modo de preparacion. En otras palabras,
mediante el andlisis en funcién del tiempo de la informacion de andlisis se determina un resultado de analisis que
permite en particular sacar conclusiones sobre el estado del alimento durante la preparacion. Para ello, el analisis en
funcion del tiempo evalla, por ejemplo, varios, en particular al menos 2 y/o al menos 4 y/o al menos 10, de los valores
de deteccidn determinados (y/o de los valores resultantes de ello, como las caracteristicas generadas), por ejemplo,
los compara entre si para determinar preferiblemente un Gnico resultado de analisis. Por lo tanto, no es necesario un
conocimiento exacto de los factores como las propiedades de los alimentos y las condiciones ambientales, ya que el
resultado de analisis en particular proporciona la informacién necesaria para optimizar la preparacion. En funcién del
resultado de andlisis, la preparacion se puede controlar preferiblemente, es decir, el modo de preparacion se puede
influir de tal manera que se garantice la preparacion 6ptima para el alimento. Por ejemplo, mediante la salida de la
sefial de control se influye y/o constata un parametro de excitacion, como el tiempo de agitacion temporal. Por lo tanto,
en funcién del alimento previsto para la preparacion (a preparar), se pueden determinar los parametros de excitacion
optimos y/o influirse en la preparacion en consecuencia. La sefial de control se emite, por ejemplo, mediante un
dispositivo de procesamiento y/o mediante el dispositivo de supervision y/o mediante un dispositivo de control y/o
mediante un sistema electrénico del robot de cocina. Ademas, esta previsto, por ejemplo, que por el dispositivo de
procesamiento se lleve al cabo la determinacién de la informacién de analisis y/o el andlisis y/o la determinacién del
resultado de analisis, preferiblemente mediante operaciones aritméticas y/o un procesamiento de sefiales.

Ademas, es concebible en particular que mediante el analisis en funcién del tiempo se determine el resultado de
andlisis, que es especifico para el estado de |la preparacion, es decir, en particular para el estado del alimento durante
la preparacion. Por ello se entienden, por ejemplo, propiedades del alimento, tales como la consistencia y/o
temperatura y/o propiedades dpticas y/o propiedades acusticas, que se modifican durante la preparacion (es decir,
durante el modo de preparacion). La informacién de analisis y/o los valores de deteccion y/o los parametros de
preparacion depende(n) preferentemente a este respecto de una informacion determinada en el robot de cocina y/o
magnitudes de ajuste y/o magnitudes de influencia y/o propiedad del robot de cocina y/o magnitud fisica que se influye
por el estado del alimento. Preferentemente, el término "valor de deteccion" en el marco de la invencidn se refiere a
un valor detectable (por ejemplo, por medio de un sensor) y/o valor de medicion de una magnitud fisica o0 magnitud de
medicion, que se detecta en particular en el robot de cocina, donde preferiblemente el parametro de preparacién es la
magnitud de medicion. En particular, la determinacién de los valores de deteccién comprende una medicion (deteccion)
de la magnitud de mediciéon, donde por «medicidn» en este contexto se puede entender tanto una deteccién
cuantitativa como también cualitativa, y por lo tanto no necesariamente debe comprender la constatacion de una
unidad y/o la declaracion cuantitativa sobre la magnitud de medicion. El valor de deteccidn puede ser, por ejemplo,
solo un valor de tension y/o valor de corriente, donde, por ejemplo, se analiza un desarrollo sin una comparacién
concreta con una unidad a través del analisis en funcion del tiempo y/o se utiliza para la informacién de analisis.

En el marco de la invencién, el parametro de preparacion designa en particular una magnitud fisica (medible)
detectable (tal como la velocidad de rotacién del agitador) y/o magnitud de ajuste (tal como la sefial de motor) y/o
magnitud de influencia (tal como la temperatura) en el robot de cocina, donde se influye en el pardmetro de preparacion
preferentemente (exclusivamente) indirectamente por el estado de la preparacién, tal como la corriente de motor de
un motor eléctrico para accionar el agitador. Por ejemplo, un cambio en la consistencia del alimento provoca una
resistencia (a la agitacién) modificada en el agitador y, por lo tanto, tiene una influencia indirecta en la corriente de
motor. Por lo tanto, el desarrollo temporal de los valores de medicion o valores de deteccion depende preferentemente
de un desarrollo de la resistencia a la agitacién del agitador. En este caso, sorprendentemente ha surgido la ventaja
de que un analisis en funcién del tiempo, en particular de los valores de deteccion consecutivos en el tiempo, puede
proporcionar la informacidn esencial para la optimizacion de la preparacidn, en particular de la excitacion del dispositivo
de procesamiento. En particular, se puede determinar un momento de finalizacion para el alimento de manera
ventajosa sobre la base del analisis en funcién del tiempo de la informacion del analisis.

Preferiblemente, el analisis en funcién del tiempo es un analisis de valores (de deteccidn) consecutivos en el tiempo,
preferentemente una serie temporal. De forma especialmente preferida, el analisis en funcién del tiempo comprende
métodos estadisticos para predecir (prediccion) el desarrollo futuro de la serie temporal y/o valores de evaluacion. A
este respecto, una prediccion ofrece la ventaja de que, a pesar de un alto tiempo de latencia, es decir, un retraso entre
la aparicion del estado de la preparacion y la presencia del resultado de analisis correspondiente, la sefial de control
se puede emitir a tiempo. Por lo tanto, el analisis en funcion del tiempo ofrece la ventaja de que se puede reconocer o
determinar de forma fiable y temprana un futuro estado de finalizacién y/u otro estado deseado en la preparacién del
alimento. Esto permite la influencia temprana en la preparacién para poder desactivar, por ejemplo, a tiempo el modo
de preparacién. En otras palabras, la sefial de control sirve preferiblemente para obtener un estado de la preparacién
que sigue temporalmente al estado de la preparacion para el que es especifico el resultado de analisis determinado.
Por lo tanto, el andlisis en funcién del tiempo, que también se lleva a cabo, por ejemplo, de forma limitada en el tiempo
y/0 en tiempo real, puede llevar a cabo y/o iniciar la influencia en el modo de preparacién y/o la determinacion del
estado de la preparacién y/o la prediccion del momento de finalizacion deseado antes de alcanzar y/o superar el
momento de finalizacion.
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Ademas, es concebible que el robot de cocina presente al menos uno y/o al menos dos y/o al menos tres y/o varios
dispositivos de procesamiento, que preferiblemente comprenden en cada caso al menos una herramienta de
procesamiento, preferentemente al menos un agitador y/o al menos un elemento calefactor. Ademas, puede estar
previsto que el dispositivo de procesamiento comprenda al menos un motor eléctrico, preferiblemente para operar el
agitador. Ademas, el dispositivo de procesamiento puede comprender preferentemente al menos un sensor de
temperatura y/o al menos una balanza y/o al menos un sensor de corriente y/o al menos un sensor de tension, donde
los respectivos dispositivos de procesamiento también pueden estar configurados de forma diferente entre si. Por
ejemplo, esta previsto un primer dispositivo de procesamiento, que comprende el agitador, y un segundo dispositivo
de procesamiento, que comprende en particular el elemento calefactor y/o el sensor de temperatura. Ademas, el robot
de cocina comprende preferentemente una carcasa que presenta un receptaculo para un recipiente de agitacion. El
recipiente de agitacion 24 se puede cerrar, por ejemplo, mediante una tapa y presenta en particular un asa. En
particular, el alimento a preparar se puede llenar y/o recibir en el recipiente de agitacién. El agitador y/o el elemento
calefactor estan dispuestos preferiblemente en el interior del recipiente de agitacion y pueden actuar en particular
sobre el alimento en el recipiente de agitacién. También puede estar previsto que el robot de cocina presente al menos
un panel de control, que preferentemente comprende al menos una pantalla, preferiblemente una pantalla tactil. A este
respecto, la pantalla se utiliza, por ejemplo, como medio de entrada y/o de salida para un operador del robot de cocina.
También pueden estar previstos otros medios de entrada, como un regulador giratorio y/o un interruptor de ajuste y/o
similares. A través del panel de control, en particular a través de la pantalla en combinacidn con los otros medios de
entrada, un operador del robot de cocina puede ajustar y/o activar y/o desactivar, por ejemplo, los parametros
operativos, como la velocidad de rotacion del agitador y/o la temperatura de calentamiento y/o la duracién para el
proceso de agitacion (duracidn de agitacién) y/o distintos programas para la preparacion. También es concebible que
el panel de control y/o el robot de cocina estén realizados de tal manera que a través de la pantalla tactil se pueda
seleccionar el parametro operativo a ajustar y/o una seleccidn de recetas y/o a través del otro medio de entrada se
pueda ajustar/seleccionar el valor para el parametro operativo seleccionado y/o una receta concreta. Ademas, en
particular es posible que el operador pueda ajustar el alimento (es decir, en particular el tipo de alimento) y/o la
preparacion y/o la receta para el robot de cocina a través del panel de control. Ademas, puede estar previsto que el
operador, en particular a través del panel de control y/o los demas medios de entrada, pueda activar y/o desactivar el
modo de preparacidn del robot de cocina. En el modo de preparacién se pone en marcha, por ejemplo, el agitador y/o
un motor para operar el agitador, preferentemente para una duracion de agitacién temporal determinada. A mas tardar
después de esta duracion de agitacion predeterminada, por ejemplo, se puede desactivar el modo de preparacion,
con lo que también se finaliza el funcionamiento del agitador y/o del motor. Preferentemente, con un modo de
preparacion activado, la velocidad de rotacion del agitador es mayor que 0 y con el modo de preparacion desactivado,
la velocidad de rotacion del agitador es igual a 0. La desactivacion del modo de preparacién y/o el ajuste de los
parametros operativos, como la velocidad de rotacion del agitador y/o la duracién del proceso de agitacion, se pueden
realizar, por ejemplo, manualmente y/o (parcialmente) automaticamente, por ejemplo, de forma controlada por
programa y/o dependiente de la receta (por ejemplo, en funcién de la receta seleccionada) y/o dependiente del
alimento (por ejemplo, en funcién del estado del alimento). Por lo tanto, esto permite en particular la preparacién al
menos parcialmente automatica del alimento. A este respecto, es concebible que el parametro de preparacion (y/o el
parametro de excitacion) corresponda al parametro operativo y/o comprenda el parametro operativo, y/o el valor de
deteccion dependa del parametro operativo. Cada receta y/o cada alimento ajustado comprende preferentemente al
menos un programa (almacenado digitalmente) para la preparacion.

Preferiblemente, el robot de cocina y/o un dispositivo mévil (como una memoria de datos o un chip de receta moévil)
para el robot de cocina comprende una unidad de memoria de datos no volatil, en la que se almacenan parametros
operativos y/o programas y/o recetas preajustados, que se seleccionan, por ejemplo, en funcidén de una entrada del
operador. A este respecto, estos parametros operativos también comprenden en particular parametros de excitacion,
por ejemplo, la velocidad de rotacion del agitador y/o los valores de los parametros eléctricos para excitar el motor del
agitador con el fin de lograr una velocidad de rotacion del agitador determinada. A este respecto, los parametros de
preparacion comprenden preferentemente al menos parcialmente los parametros operativos y/o los parametros de
excitacion y/u otros parametros que son relevantes para la preparacién. En particular, los parametros de preparacion
comprenden propiedades del robot de cocina y/o de la excitacién y/o magnitudes fisicas, que son relevantes para la
preparacion del alimento y/o dependen de un estado de la preparacion. Asi, por ejemplo, el parametro de preparacion
es una sefial de motor del motor del agitador, que depende de la excitaciéon del motor y/o de la velocidad y/o el par del
agitador.

Preferiblemente, por el estado de la preparacién en el marco de la invencidn se entiende el estado del alimento en la
preparacion y/o las propiedades de la preparacion, tal como, por ejemplo, un futuro momento de finalizaciéon 6ptimo
de la preparacion y/o del alimento. Por lo tanto, el resultado de analisis es preferiblemente especifico para el estado
de la preparacion, es decir, el resultado de analisis permite, en particular, llegar a una conclusion sobre qué estado
tenia el alimento preparado en el momento de determinar los valores medidos y/o cdmo se puede influir en la
preparacién para lograr un resultado éptimo. Por ejemplo, sobre la base del resultado de analisis, se puede estimar
un momento de finalizacion para la preparacion y, por lo tanto, se puede ajustar la duracion del proceso de agitacion
y/0 adaptarse la velocidad de rotacién del agitador. La velocidad de rotacién puede estar, por ejemplo, en un rango de
10 revoluciones por minuto (rpm) a 600 rpm, preferentemente entre 40 rpm a 500 rpm y/o variar. La duracion de
agitacion se puede ajustar, por ejemplo, en un rango de 10 segundos a 1000 segundos, preferentemente de 20
segundos a 400 segundos.
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Puede estar previsto en particular que la preparacion se lleve a cabo en funciéon de una entrada de un operador del
robot de cocina y/o de una programacion del robot de cocina. Por ejemplo, es concebible que el operador efectie un
ajuste y/o entrada en el robot de cocina sobre qué tipo de alimento se debe preparar. Esto también se puede realizar,
por ejemplo, mediante la seleccién de una receta determinada por parte del operador. A continuacién, puede estar
previsto que, en funcidn del tipo de alimento, mediante el robot de cocina se carguen y/o ajusten y/o lean un programa
y/o valores determinados para parametros operativos y/o parametros de excitacion para la preparacion al menos
parcialmente automatica. Los programas y/o valores estan almacenados para ello, por ejemplo, digitalmente en una
unidad de almacenamiento de datos no volatil, en particular del robot de cocina y/o de un dispositivo movil. A este
respecto, el alimento o el tipo de alimento es, por ejemplo, nata y/o arroz y/o harina, de modo que puede estar previsto,
por ejemplo, un primer alimento, en particular nata, y/o un segundo alimento, en particular arroz, para la preparacion
y/o segun la programacion. En funcién del tipo de alimento, también se pueden utilizar diferentes analisis en funcion
del tiempo y/o una parametrizacién diferente para el analisis en funcién del tiempo. También puede estar previsto que,
en funcion de un alimento seleccionado por el operador, se puedan predeterminar y/o leer y/o comparar diferentes
desarrollos caracteristicos de la informacién de analisis y/o del resultado de analisis, que son especificos para el
alimento respectivo. Asi, por ejemplo, para un primer alimento puede estar previsto y/o se puede evaluar un primer
desarrollo caracteristico para este alimento de la informacion de analisis o del resultado de analisis y para un segundo
alimento puede estar previsto y/o se puede evaluar un segundo desarrollo caracteristico para este segundo alimento
de la informacién de analisis o del resultado de analisis. La evaluacién del desarrollo caracteristico correspondiente,
por ejemplo, comparando el desarrollo caracteristico con el desarrollo determinado de los valores de medicion y/o con
el resultado de analisis, permite entonces llegar a una conclusién sobre el estado del alimento respectivo, de modo
que, por ejemplo, en funcién de ello se emite la sefial de control. Por ejemplo, en el caso de la nata, la influencia, en
particular la desactivacién, del modo de preparacién se produce cuando, a través del andlisis en funcion del tiempo
y/o0 sobre la base del resultado de analisis del analisis en funcion del tiempo, se constata un desarrollo creciente de
una sefial de motor del motor del agitador. En el caso del arroz, la influencia, en particular la desactivacion, del modo
de preparacion se produce preferiblemente cuando se detecta un desarrollo descendente de la sefial de motor a través
del analisis en funcion del tiempo y/o sobre la base del resultado de analisis del analisis en funcién del tiempo. Esto
tiene la ventaja de que los diferentes alimentos se pueden preparar dptimamente de forma flexible mediante el analisis
en funcién del tiempo.

Ventajosamente, en el marco de la invencion puede estar previsto que se lleve a cabo al menos una de las siguientes
etapas, preferentemente una tras otra o en cualquier orden:

a) filtrado de los valores de deteccidn determinados para lograr un suavizado (del desarrollo de los valores de
deteccidn determinados), preferiblemente a través de un filtro de paso bajo,

b) generacion de al menos una caracteristica sobre la base de los valores de deteccion (determinados), en
particular filtrados, donde preferentemente se lleva a cabo una evaluacion de caracteristicas de la al menos una
caracteristica generada,

¢) determinacion de la informacion de analisis sobre la base de las caracteristicas generadas y/o sobre la base de
los valores de deteccion (determinados), en particular filtrados.

d) realizacién del analisis en funcién del tiempo de la informacién de analisis, de modo que en funcién de un
desarrollo temporal de los valores de deteccion (determinados y/o filtrados y/o no filrados) se determina el
resultado de analisis,

e) determinacion de un resultado de decision positivo 0 negativo en funciéon del resultado de analisis, donde
preferiblemente se determina el resultado de decision positivo solo si el resultado de analisis indica un estado
determinado futuro de la preparacién,

f) emision de la sefial de control si el resultado de decisién determinado es positivo y/o se indica el estado
determinado en el futuro de la preparacion, en particular un momento de finalizacién del alimento.

A este respecto, en particular es posible que para filtrar los valores de deteccion determinados, en particular un
desarrollo de valores de deteccion de los valores de deteccion consecutivos en el tiempo, al menos uno de los
siguientes métodos de filtrado se lleve a cabo individualmente o en combinacién (directa o indirectamente) en los
valores de deteccién determinados (en particular, valores de medicion):

» filtro de mediana
* valor medio deslizante
* filtro paso bajo de primer y/o segundo y/o al menos cuarto orden.

Preferiblemente, el filtrado segun la etapa a) y/o la generacion de la caracteristica segin la etapa b) y/o la
determinacioén de la informacion de andlisis segun la etapa ¢) y/o el andlisis en funcion del tiempo segun la etapa d)
comprende una determinacién (numérica) de una diferencia y/o un gradiente y/o una comparacién de los valores de
deteccion determinados (por ejemplo, adyacentes) filtrados y/o no filtrados. A este respecto es concebible que el
filtrado y/o la determinacion de la informacion de andlisis y/o la generacién de las caracteristicas se realicen sobre la
base del desarrollo temporal de los valores de deteccion, es decir, sobre la base de, por ejemplo, al menos 2 y/o al
menos 4 y/o al menos 5 y/o al menos 10 y/o al menos 100 valores de deteccidn (adyacentes, determinados). A través
del analisis en funcion del tiempo se evalla preferiblemente el desarrollo temporal, que, por ejemplo, puede incluir
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valores de deteccion que se han determinado en un intervalo de tiempo durante al menos 1 s y/o al menos 2 s y/o al
menos 5 s y/o al menos 10 s (a través de la deteccion). En particular, las etapas a) a f) se pueden llevar a cabo
consecutivamente en el tiempo o en cualquier orden y/o repetidamente. Al menos una de las etapas a) a f) y/o el
filtrado se pueden llevar a cabo a este respecto, por ejemplo, de forma implementada por software y/o electrénica y/o
a través de un circuito eléctrico, en particular integrado. En particular, puede estar previsto que se evallen valores de
deteccion digitales y/o discretos para el filtrado y/o analisis en funcién del tiempo. De forma alternativa o adicional,
puede estar previsto que el analisis en funcién del tiempo y/o al menos una de las etapas a) a f) se lleven a cabo de
forma repetida y/o ciclica, en particular a lo largo de todo el proceso de preparacidn, para determinar en cada caso el
resultado de analisis de forma repetida o ciclica. En particular, puede estar previsto que el analisis en funcion del
tiempo y/o al menos una de las etapas a) a f) se lleven a cabo al menos una vez por segundo y/o al menos diez veces
por segundo y/o al menos cien veces por segundo durante el modo de preparaciédn, es decir, durante la preparacion.
Ademas, esta previsto, por ejemplo, que al menos una de las etapas a) a f) se lleven a cabo al menos parcialmente
por un dispositivo de procesamiento, preferiblemente mediante operaciones aritméticas y/o un procesamiento de
sefiales. Estas etapas garantizan a este respecto que se pueda influir de forma fiable en la preparacién del alimento
para lograr resultados de preparacién 6ptimos.

Ademas, puede estar previsto que la generacién de la al menos una caracteristica comprenda al menos un método
de filtrado y/o una comprobacion de consistencia de los valores de deteccidon y/o caracteristicas. Para una
comprobacion de consistencia se pueden llevar a cabo en particular valores umbral y/o (otros) analisis de frecuencia.
Ademas, es concebible que el analisis en funcion del tiempo, en particular la determinacion de la distribucion de
frecuencia, se lleve a cabo sobre la base del valor de detecciéon determinado y/o filtrado y/o sobre la base de las
caracteristicas generadas. A este respecto, preferiblemente el resultado de analisis indica un estado determinado
futuro de la preparacién, por ejemplo, un momento de finalizaciéon en el que se debe desactivar el modo de preparacién
para un resultado de preparacion 6ptimo. Esto tiene la ventaja de que mediante el analisis en funcién del tiempo se
puede determinar a tiempo el momento en el que la preparacion se debe finalizar de forma optima.

Ademas, es concebible que se evallie al menos un valor umbral, en particular en al menos una de las etapas a) a f),
en particular para la plausibilizacién del resultado de analisis, donde preferiblemente un valor comparativo, como al
menos un valor de deteccion determinado y/o filtrado y/o al menos una caracteristica generada y/o el resultado de
andlisis y/o una duracion de agitacion temporal se comparara con el valor umbral al menos. El valor umbral puede
comprender un valor umbral superiory uno inferior, es decir, el rango de valores umbral definido por este. Por ejemplo,
puede estar previsto que solo se determine un resultado de decisién positivo y/o solo se emita una sefial de control
para la desactivacidon del modo de preparacion, si el valor de comparacién es menor que el valor umbral superior y/o
mayor que el valor umbral inferior. Opcionalmente, también pueden estar previstos un primer y al menos un segundo
valor umbral. En otras palabras, por ejemplo, solo se lleva a cabo una ejecucion de decision, es decir, la determinacién
del resultado de decisién, y/o solo se determina y/o se tiene en cuenta un resultado de decisidn positivo si el valor de
deteccion y/o la caracteristica generada es menor que un primer valor umbral superior y/o mayor que un primer valor
umbral inferior. Preferiblemente (como condicién adicional) la ejecucién de la decision solo se lleva a cabo y/o un
resultado de decision positivo solo se determina y/o se tiene en cuenta si la duracion de agitacién es menor que un
segundo valor umbral superior y/0 mayor que un segundo valor umbral inferior. Por lo tanto, de este modo se produce
una limitacién del periodo de tiempo para la ejecucion de la decisidén mediante el segundo valor umbral, donde, por
ejemplo, los valores umbral se definen empiricamente y/o dependen del alimento (es decir, se constatan, por ejemplo,
en funcion de un alimento seleccionado y/o ajustado por el operador). Los valores umbral estan almacenados
digitalmente de forma persistente, por ejemplo, en una unidad de almacenamiento de datos no volatil, como una ROM
(memoria de solo lectura) o una memoria flash, y se pueden leer para un alimento correspondiente. La duracion de
agitacion se puede determinar, por ejemplo, porque al activar el modo de preparacién y/o aumentar la velocidad de
rotacion del agitador se iniciando un temporizador (electrénico) y/o se lee al determinar los valores de deteccidn y/o
en al menos una de las etapas a) a f). Por lo tanto, se puede realizar de forma fiable una plausibilizacién del resultado
de andlisis. A este respecto, el primer y/o segundo y/o valor umbral superior y/o inferior se puede situar, por ejemplo,
en un rango entre 1 segundo y 5000 segundos, en particular entre 10 segundos y 1000 segundos, preferentemente
entre 20 segundos y 400 segundos. Los valores umbral pueden estar definidos preferentemente empiricamente, de
tal manera que el valor umbral (inferior) y/o un primer valor umbral (inferior) y/o un segundo valor umbral (inferior)
indique el valor determinado o la duracién de agitacion, en el que (determinado empiricamente) se produce como muy
pronto el estado deseado de la preparacion (por ejemplo, la consistencia deseada del alimento). Ademas, los valores
umbral pueden estar definidos preferiblemente empiricamente, de tal manera que el valor umbral (superior) y/o un
primer valor umbral (superior) y/o un segundo valor umbral (superior) indique el valor determinado o la duracién de
agitacion en el que (determinado empiricamente) a mas tardar se produce el estado deseado de la preparacion (por
ejemplo, la consistencia deseada del alimento). Ademas de los valores umbral, para la plausibilizaciéon se pueden
evaluar en particular también otros valores determinados, como valores de temperatura y/o peso del alimento. En
particular, la plausibilizacién se lleva a cabo a mas tardar durante una ejecucion de la decisidn y/o se emite un resultado
de decision positivo solo si la plausibilizacion es positiva, es decir, si se cumplen los valores limite especificados por
los valores umbral.

Puede ser ventajoso que en el marco de la invencién el analisis en funcién del tiempo comprenda un analisis de series
de tiempo, preferentemente una evaluacion (estadistica) de la distribucion de frecuencia, donde para ello, en particular,
la informacion de analisis y/o los valores de deteccion determinados y/o la distribucion de frecuencia se almacenan
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temporalmente, donde preferentemente el analisis en funcion del tiempo y/o el andlisis de series de tiempo se llevan
a cabo en tiempo real. La expresidn "en tiempo real" se refiere preferentemente al hecho de que el resultado de analisis
se determina a mas tardar dentro de un periodo de tiempo maximo predefinido por el andlisis en funcion del tiempo.
Por lo tanto, se prevé preferiblemente una llamada solicitud en tiempo real «blanda» o, alternativamente, también
«fija» en el modo de preparacién para poder influir en el modo de preparacién a tiempo. Segun la solicitud en tiempo
real suave, el resultado de andlisis solo se procesa mas o el resultado de decisidn solo es positivo si se mantiene y/o
queda por debajo del periodo de tiempo maximo predefinido. Para garantizar un procesamiento especialmente rapido,
esta previsto preferentemente un almacenamiento en bufer temporal, en particular mediante una memoria caché
rapida. El andlisis de series de tiempo comprende, por ejemplo, la realizacién de un analisis de frecuencia y/o una
funcién de autocorrelacion y/o un analisis estadistico de inferencias y/o un analisis de tendencias y/o un analisis de
una diferencia o una pendiente del desarrollo temporal del valor de deteccion.

Preferiblemente, en el analisis en funcién del tiempo y/o en la determinacion de la distribucion de frecuencia (analisis
de frecuencia) se lleva a cabo una evaluacién de los valores de andlisis de la informacion de andlisis. A este respecto,
preferiblemente los valores de analisis de la informacion de andlisis comprenden al menos uno de los siguientes
valores:

- el valor de deteccion filtrado y/o no filtrado,

- la evolucion temporal de estos valores de deteccion durante un intervalo de tiempo determinado,

- la caracteristica generada,

- una diferencia de los valores de deteccién adyacentes en el tiempo, en particular de los valores de deteccidn filtrados
y/o no filtrados.

Ademas, preferentemente en el analisis en funciéon del tiempo y/o para la evaluacion y/o determinaciéon de la
distribuciéon de frecuencia de la informacién de analisis, es decir, en particular de los valores de analisis, se puede
llevar a cabo al menos una de las siguientes etapas, en particular una tras otra o en cualquier orden:

- divisién de los valores de analisis en clases, donde las clases presentan respectivamente rangos de valores, en
particular un ancho de rango de valores constante o variable predefinido,

- comparacion de los valores de analisis con los rangos de valores de las clases individuales,

- asignacion de los valores de analisis (en particular en funcion de la comparacién) a las respectivas clases
correspondientes, donde preferentemente cada valor de andlisis se asigna, por ejemplo, a la clase en cuyo rango de
valores se encuentra el valor de analisis,

- determinacion de la frecuencia y/o densidad de frecuencia, en particular de las asignaciones por clase, es decir, en
particular la frecuencia de aparicion de valores de analisis que estan asignados a un rango de valores determinado (o
una clase determinada), donde se lleva a cabo preferiblemente la determinacién de la frecuencia para cada una de
las clases,

- determinacion de la distribucién de frecuencia sobre las clases (sobre la base de las frecuencias determinadas y/o
los valores de analisis asignados a las clases),

- determinacién de un valor caracteristico de la distribucion de frecuencia, en particular un centro de gravedad y/o un
maximo de la distribucién de frecuencia,

- determinacion de un desarrollo (temporal) del valor caracteristico, preferentemente del centro de gravedad.

En particular, estas etapas se repiten al menos parcialmente de forma ciclica durante el modo de preparacion, de
modo que se puede determinar un desarrollo de la frecuencia determinada y/o de la densidad de frecuencia y/o del
valor caracteristico o centro de gravedad. Preferiblemente, para el andlisis en funcion del tiempo y/o la ejecucién de
la decision, se puede llevar a cabo una evaluacion del desarrollo temporal del valor caracteristico, en particular del
centro de gravedad (de varias distribuciones de frecuencia). A este respecto, el desarrollo del valor caracteristico
depende de forma especialmente preferida del estado de la preparacidén y/o del alimento durante la preparacion y, por
lo tanto, puede servir para optimizar la preparacién. El valor caracteristico o centro de gravedad depende, por ejemplo,
de cual de las clases comprende la frecuencia o densidad de frecuencia maxima o la mayoria de los valores de analisis.
Preferiblemente, el resultado de analisis se determina en funcién del desarrollo del valor caracteristico. De este modo
se obtiene la ventaja de que la preparacion se puede influir de forma 6ptima y, en particular, se puede determinar un
momento de finalizacion 6ptimo, por ejemplo, para la preparacion de nata montada. La evaluacion del desarrollo
temporal del valor caracteristico, en particular centro de gravedad, de la distribucion de frecuencia se puede realizar,
por ejemplo, porque el desarrollo temporal se compara con un patrén de desarrollo temporal y/o se detecta un patron
de desarrollo temporal del desarrollo. El patrén de desarrollo temporal comprende, por ejemplo, un desarrollo temporal
caracteristico del valor caracteristico (por ejemplo, del centro de gravedad) hacia clases mas altas con rangos de
valores mas altos y, en particular, posteriormente de vuelta hacia clases mas pequefias con rangos de valores mas
bajos, y/o viceversa. Por ejemplo, un primer patrén de desarrollo para un primer alimento, como la nata montada, y un
segundo patrén de desarrollo para un segundo alimento, como el arroz o la pasta, se pueden almacenar previamente
y/0 seleccionar en funcién del alimento ajustado.

Opcionalmente puede ser posible que el andlisis en funcion del tiempo lleve a cabo la determinacion de la distribucion
de frecuencia, en particular sobre la base de los valores de deteccion determinados y/o de una caracteristica generada,
para determinar una tendencia de un desarrollo temporal de los valores de deteccién, que indica un estado
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determinado futuro de la preparacion. De forma alternativa o adicional, puede estar previsto que el analisis en funcién
del tiempo comprenda una formacion de diferencia de valores de deteccidn y/o caracteristicas adyacentes en el tiempo.
Ademas, en particular es concebible que mediante el analisis en funcion del tiempo se reconozcan ciertos patrones
en la distribucion de frecuencia y/o la informacion de andlisis, donde el patron respectivo depende en particular del
tipo de alimento y/o de la preparacion. En particular, el uso del analisis en funcién del tiempo tiene la ventaja de que
los momentos importantes y/o las tendencias en la preparacion del alimento se pueden reconocer de forma temprana.

En el marco de la invencidn, se puede obtener otra ventaja si mediante el analisis en funcioén del tiempo se evalla la
informacion de andlisis en funcién del tiempo, de tal manera que se compara al menos un (primer) valor de la
informacion de analisis con al menos un segundo valor y/o con todos los otros valores y/o con una especificacion de
comparacion (de la informacién de analisis), en particular un patrén de desarrollo temporal, donde los valores se
determinan a partir de al menos uno de los siguientes datos:

- al menos un valor de deteccidn filtrado,
- el al menos un valor de deteccién no filtrado o determinado,
- al menos una caracteristica generada a partir de los valores de deteccién.

Preferentemente también se puede evaluar un gradiente de los valores de deteccion o del desarrollo de valores de
deteccion y/o valores medios y/o similares mediante el analisis en funcidn del tiempo. A este respecto, el (primer y/o
segundo y/u otro) valor de la informacién de andlisis corresponde preferiblemente a un valor de andlisis para la
determinacion de la distribucion de frecuencia. La especificacidén de comparacién comprende de forma especialmente
preferida un patrén predeterminado, en particular un patrén de desarrollo temporal, y/o un desarrollo caracteristico
predeterminado de la informacién de analisis y/o distribucién de frecuencia (en particular, de un valor caracteristico o
centro de gravedad de la distribucién de frecuencia) y/o una especificacion prealmacenada en una unidad de
almacenamiento de datos no volatil y/o similares. La especificacion de comparacién se selecciona, por ejemplo, en
funcién de un alimento seleccionado (ajustado). Opcionalmente, |la especificacién de comparacién comprende valores
de referencia para un histograma y/o patrones dependientes del alimento y (o bien dependiente de la preparacion), en
particular un patrén de desarrollo temporal, y/o valores de comparacion. El analisis en funcién del tiempo evalia
preferiblemente la informacién de analisis, es decir, los valores de deteccion filtrados y/o valores de deteccién no
filtrados y/o caracteristicas generadas, donde se evalla para ello, por ejemplo, un desarrollo temporal de los valores
de deteccidn y/o caracteristicas generadas, por ejemplo, durante un determinado periodo de tiempo de deteccion y/o
se comparan con el patrén. En particular, el filtrado de los valores de deteccidn no filtrados da como resultado a este
respecto los valores de deteccidn filtrados. A este respecto, el analisis en funcidn del tiempo permite que se pueda
determinar de forma fiable un resultado de analisis que indica, por ejemplo, una propiedad futura y/o consistencia del
alimento preparado.

En otra posibilidad, puede estar previsto que una generaciéon de una caracteristica se realice sobre la base de los
valores de deteccion determinados, en particular mediante métodos estocasticos y/o cdlculos en funcion del tiempo.

A este respecto, la generacion de la caracteristica comprende, por ejemplo, el calculo de una diferencia temporal y/o
de una varianza y/o al menos de un maximo local y/o de una tendencia (en relaciéon con una disminucién y/o un
aumento) de los valores de deteccion y/o de un gradiente de los valores de deteccion y/o de los valores medios. De
este modo, es posible una determinacion fiable y significativa del resultado de analisis. Ademas, puede estar previsto
que durante el analisis en funcién del tiempo y/o la generacién de caracteristicas y/o el filtrado y/o la ejecucion de la
decision se lea electronicamente un temporizador o un tiempo o un ciclo, por ejemplo, para determinar la duracion de
agitacion y/o llevar a cabo una comparacién con una duracién maxima de tiempo.

Ademas, es ventajoso que en el marco de la invencion se determinen los valores de deteccion mediante la deteccion
del al menos un parametro de preparacion del robot de cocina, donde el parametro de preparacion comprende al
menos uno de los siguientes parametros:

- una magnitud de medicién que depende de una consistencia del alimento preparado y/o de una resistencia a la
agitacion de un agitador del robot de cocina, en particular en el modo de preparacion,

- una velocidad de rotacion del dispositivo de procesamiento, en particular de un agitador,

- un parametro de un accionamiento, en particular de un motor del accionamiento, en particular una sefal de motor,

- una sefial de motor, en particular una corriente de motor, que depende preferiblemente de un par del agitador y/o
una resistencia a la agitacion,

- una temperatura que se registra en particular en un alimento preparado en el robot de cocina,

- un parametro medible en el alimento preparado, que sirve en particular para preparar nata montada y/o depende de
una resistencia a la agitacion.

A este ejemplo, la medicién y/o determinacion de los valores de deteccion se realiza, por ejemplo, de forma continua
o discreta en el tiempo, donde en particular el parametro de preparacidn forma el pardmetro de medicion. En particular,
es concebible que los parametros de preparacion se correspondan al menos parcialmente con los parametros de
excitacion o parametros operativos. A este respecto, el motor esta realizado, por ejemplo, como un motor eléctrico.
Preferiblemente, la excitacion del al menos un dispositivo de procesamiento del robot de cocina se realiza durante el
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modo de preparacién mediante una influencia en los parametros de preparacion y/o parametros de excitacion. Asi,
por ejemplo, en funcién de un alimento ajustado (por ejemplo, de un tipo ajustado de alimento) y/o preparaciéon cuando
se activa el modo de preparacion, la velocidad de rotacion y/o la corriente de motor se pueden excitar de tal manera
que se modifique el estado de la preparacion. Por ejemplo, en la preparacion de nata montada por el robot de cocina
se puede detectar el parametro de preparacion de temperatura y/o peso y/o la sefial de motor y/o se puede supervisar
de forma continua o discreta durante el modo de preparacion (es decir, durante el batido de la nata). A este respecto,
por ejemplo, mediante el desarrollo y/o el analisis en funcién del tiempo de la informacion de analisis (que depende en
particular de la sefial de motor) se puede predecir de forma temprana el momento en el que la nata ha alcanzado la
consistencia 6ptima. En particular, la sefial de motor durante el modo de preparacion depende de la consistencia del
alimento preparado. En particular, para el calculo del resultado de analisis se proporciona un tiempo maximo, que es,
por ejemplo, como maximo de 1 segundo 0 como maximo de 5 segundos 0 como maximo de 10 segundos. Por lo
tanto, el momento de finalizacion se puede determinar a tiempo antes de que, por ejemplo, la crema supere el estado
optimo.

Preferentemente, puede estar previsto que la deteccion para la determinacion de los valores de deteccion, en particular
como o a través de la deteccidn y/o medicion, se lleve a cabo en un componente eléctrico del robot de cocina, en
particular en un accionamiento del dispositivo de procesamiento, y/o se determinen los valores de deteccion para
parametros eléctricos del robot de cocina, en particular para una sefial de motor del accionamiento. A este respecto,
la sefial de motor puede comprender, por ejemplo, la corriente de motor y/o la tensién de motor y/o la velocidad de
motor y/o la velocidad de rotacién de motor y/o el par de motor (es decir, del motor eléctrico). Por lo tanto, es posible
una determinacion fiable del estado de la preparacion.

Otra ventaja se puede lograr en el contexto de la invencién cuando se realiza una plausibilizacion, en particular sobre
la base de al menos un valor umbral determinado empiricamente, en particular para determinar el resultado de la
decision, donde preferiblemente el valor umbral se selecciona en funcién de un alimento previsto para la preparacion,
en particular automaticamente. A este respecto, pueden estar previstos en particular primeros y segundos valores
umbral y/o valores umbral superiores e inferiores. En particular, puede estar previsto que se suprima la influencia en
el modo de preparacion si, en el momento de la presencia del resultado de analisis, la duraciéon del modo de
preparacion activado es mas corta que el valor umbral (predefinido, por ejemplo, el segundo superior) 0 mucho mas
corta que en un proceso normal. Para ello, en particular al activar el modo de preparacion, se inicia un temporizador
(electrénico) para determinar la duracién del modo de preparacién activado y/o de la preparacidn. De este modo se
puede evitar que, en caso de un resultado incorrecto, la preparacidn termine demasiado pronto.

Ademas, en el marco de la invencion puede estar previsto que se determine una tendencia y/o una prediccion de los
valores de deteccidon y/o caracteristicas determinados, en particular de una caracteristica generada, y/o de la
distribucién de frecuencia, preferentemente en una evaluacion de caracteristicas de la caracteristica y/o en el analisis
en funcién del tiempo. Para ello, por ejemplo, también se puede utilizar un analisis de regresion, en particular una
regresion lineal, y/o un analisis de varianza y/o al menos un modelo de tendencia (estocastico). A este respecto, la
tendencia comprende preferiblemente, por ejemplo, en funcién del tipo de alimento y/o de la preparacién, una
tendencia decreciente y/o creciente de los valores de deteccidn y/o de las caracteristicas generadas. La prediccion
comprende, en particular, métodos para predecir el desarrollo temporal posterior de la distribuciéon de frecuencia, en
particular un valor caracteristico, por ejemplo, centro de gravedad, de la distribucién de frecuencia, y/o de los valores
de deteccién y/o de las caracteristicas, donde, en este caso, en particular se utiliza una prediccioén lineal y/o una
prediccion adaptativa. A continuacion, este desarrollo previsto se puede comparar, por ejemplo, con una especificacion
de comparacion, en particular con un patrén. De este modo, se puede obtener la ventaja de que se puede determinar
de forma especialmente fiable un resultado de andlisis que indica el estado de la preparacién.

Mas ventajosamente puede estar previsto que el resultado de decision se determine positivamente solo si se detecta
un patrén de desarrollo temporal predeterminado, en particular un aumento o disminucién continuo, preferentemente
de los valores de deteccién y/o al menos un valor caracteristico de la distribucion de frecuencia, en particular (un
desarrollo temporal) de un centro de gravedad de la distribucion de frecuencia. De forma alternativa o adicional, puede
estar previsto que el analisis en funcion del tiempo se lleve a cabo solo cuando (en particular, en una evaluacion de
caracteristica) se detecte el patron de desarrollo temporal predeterminado, preferiblemente una tendencia como el
aumento y/o la disminucién continuos. A este respecto, el aumento y/o la disminuciéon se refiere de forma
especialmente preferida al desarrollo y/o la diferencia de los valores de deteccién y/o las caracteristicas generadas.
Preferentemente, la caracteristica se genera formando (dado el caso, entre otros) la diferencia entre valores de
deteccion detectados y/o filtrados adyacentes. Ademas, la caracteristica generada también puede comprender un
desarrollo de aumento a largo plazo de los valores de deteccién. La diferencia entre los valores de deteccién
adyacentes se determina preferentemente porque los valores de deteccidn (temporalmente) adyacentes se comparan
numeéricamente entre si. Para el analisis en funcién del tiempo y/o un filtrado de los valores de deteccion determinados
y/0 para una generacion de al menos una caracteristica se puede utilizar, por ejemplo, un dispositivo de procesamiento
(electrénico) del robot de cocina, que realiza el andlisis en funcién del tiempo y/o el filtrado y/o la generacion de las
caracteristicas al menos parcialmente de forma numérica. Por ejemplo, la evaluacidn de caracteristicas comprende la
determinacion de la frecuencia y/o la comprobacion de las condiciones para determinadas caracteristicas, en particular
para determinados periodos de tiempo, por ejemplo, un aumento o disminuciéon continuo. Para comprobar las
condiciones, por ejemplo, también se pueden utilizar valores umbral.
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Ademas, es concebible que el patron de desarrollo temporal predeterminado se seleccione en funcién de un alimento
previsto para la preparacién, en particular de forma automatica, en particular sobre la base de una entrada de operador
y/o una memoria de datos conectada al robot de cocina. La memoria de datos puede estar realizada, por ejemplo,
como una memoria de datos no volatil y/o como una memoria de datos mdévil y/o como una memoria de datos integrada
en el robot de cocina. A este respecto, en particular la memoria de datos esta conectada en este caso con el dispositivo
de procesamiento, de tal manera que los datos almacenados digitalmente en la memoria de datos se pueden leer y/o
escribir por el dispositivo de procesamiento. Por ejemplo, una especificacidén de comparacion y/o el patrén de desarrollo
temporal se almacena digitalmente de forma persistente en la memoria de datos. Asi, por ejemplo, gracias a la entrada
del operador se ajusta el tipo de alimento y/o el tipo de preparacion y asi se selecciona el alimento previsto para la
preparacion (es decir, a preparar). En funcién de esta seleccion, se puede leer desde la memoria de datos un patrén
de desarrollo y/o una especificacion de comparacion asignados al tipo de preparacién y/o del alimento y/o se puede
utilizar para la evaluacién del resultado de andlisis. La especificacion de comparacion comprende a este respecto, por
ejemplo, también valores umbral y/o desarrollos caracteristicos. En particular, el resultado de decisidn solo es positivo
y/o solo se tiene en cuenta el resultado de la decision positivo y/o se emite una sefial de control si el patron de
desarrollo utilizado y/o la especificacion de comparaciéon se detectan en el resultado de andlisis y/o si una
plausibilizacion es positiva sobre la base de al menos un valor umbral.

En particular, es concebible que se evalle un desarrollo temporal y/o un patrén temporal determinado y/o una
tendencia de la distribucion de frecuencia (en particular de un valor caracteristico o centro de gravedad de la
distribucion de frecuencia), en particular para determinar un resultado de decisién, donde en particular en caso de un
cambio de tendencia se determina un resultado de decision positivo y en caso de una tendencia continua un resultado
de decisiéon negativo. Preferentemente, es concebible que mientras el valor caracteristico, en particular el centro de
gravedad, o la distribucion de la frecuencia se mueva hacia la derecha (ascendente), se determine un resultado de
decision negativo y, a continuacion, cuando el valor caracteristico, en particular el centro de gravedad, o la distribucion
se mueva nuevamente hacia la izquierda (descendente), se determine un resultado de decisién positivo, o viceversa.
Dicho patrén temporal esta definido de forma diferente, por ejemplo, mediante la especificacion de comparacién para
diferentes alimentos. Por lo tanto, en funcién del alimento se puede leer, por ejemplo, una muestra asignada y se
puede utilizar como especificacién de comparacion para la ejecucion de la decision y/o el analisis en funcién del tiempo.
Por lo tanto, se puede predecir de forma fiable el estado de la preparacion. El centro de gravedad de la distribucion de
frecuencia corresponde, por ejemplo, al maximo de la distribucion de frecuencia y/o depende del maximo y/o de los
valores individuales de la frecuencia determinada para diferentes clases.

Por ejemplo, puede estar previsto que en el modo de preparacion el dispositivo de procesamiento se excite con un
agitador para la preparacion al menos parcialmente automatica de nata montada. De forma alternativa o adicional, es
posible que, segun el procedimiento seguln la invencion, en el modo de preparacion se utilice el dispositivo de
procesamiento, en particular un agitador, para la preparacion al menos parcialmente automatica de al menos uno de
los siguientes alimentos:

- pasta

- arroz

- nata montada

- masa

- salsas y/o emulsiones, como la mayonesa
- masa de hielo

A este respecto, puede estar previsto que un operador del robot de cocina ajuste, por ejemplo, a través de un panel
de control, el alimento a preparar. A este respecto, el ajuste del operador hace, por ejemplo, que el robot de cocina,
en particular el dispositivo de procesamiento y/o el andlisis en funcién del tiempo, se parametrice de manera
dependiente del alimento. Asi, por ejemplo, es concebible que, segin un primer ajuste del operador, el dispositivo de
procesamiento se excite en el modo de preparacién para la preparaciéon al menos parcialmente automatica de un
primer alimento, como la nata montada y/o similares, y segun un segundo ajuste del operador para la preparacion (al
menos parcialmente automatica) de un segundo alimento, como el arroz y/o la pasta y/o similares. A este respecto,
puede estar previsto que para ello la parametrizacion del analisis en funcién del tiempo y/o la evaluacién del resultado
de analisis y/o la especificacion de comparacion y/o el patrén de desarrollo temporal predeterminado se modifiquen
en funcién del ajuste del operador respectivo, en particular del tipo de alimento (por ejemplo, arroz o pasta o nata
montada), para lograr una preparacién especifica al alimento. Por ejemplo, mediante el analisis en funcién del tiempo,
en un primer ajuste del operador se detecta una primera especificacion de comparaciéon, como un primer patron de
desarrollo predeterminado y en un segundo ajuste del operador se detecta una segunda especificacién de
comparacion, como un segundo patrén de desarrollo predeterminado. La primera especificacion de comparacion esta
adaptada preferiblemente a un primer alimento y/o la segunda especificacion de comparacion a un segundo alimento.
La primera especificacion de comparacion es preferiblemente adecuada para representar una sefial de motor
creciente, en particular una corriente de motor creciente (en particular, un motor eléctrico de un accionamiento del
agitador). Sobre la base de la primera especificacion de comparacion se puede detectar entonces, por ejemplo, un
aumento de la resistencia a la agitacién del agitador debido a una consistencia modificada del primer alimento
mediante el analisis en funcién del tiempo. La segunda especificacion de comparacién es adecuada preferiblemente
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para representar una sefial de motor descendente, en particular una corriente de motor descendente (en particular, el
motor eléctrico del accionamiento del agitador). Sobre la base de la segunda especificacién de comparacién se puede
detectar entonces, por ejemplo, una disminucion de la resistencia a la agitacion del agitador debido a una consistencia
modificada del segundo alimento mediante el analisis en funcion del tiempo.

Igualmente es objeto de la invencién un robot de cocina con al menos un dispositivo de procesamiento y con al menos
un dispositivo de supervision, donde en un modo de preparacion se puede excitar el dispositivo de procesamiento para
la preparaciéon al menos parcialmente automatica de alimentos, y donde a través del dispositivo de supervision se
puede llevar a cabo una determinacién de valores de deteccién en particular consecutivos en el tiempo en el robot de
cocina al menos durante el modo de preparacion, donde los valores de deteccidn son especificos para al menos un
parametro de preparacion del robot de cocina. En este caso esta previsto que mediante el dispositivo de supervision
se pueda determinar al menos una informacién de analisis en funcién de los valores de deteccion consecutivos en el
tiempo, y que mediante un analisis en funcién del tiempo se pueda determinar una distribuciéon de frecuencia de la
informacion de andlisis, por lo que se puede determinar un resultado de andlisis especifico para un estado de la
preparacion, donde en funcion del resultado de analisis se puede emitir al menos una sefial de control para influir en
el modo de preparacion. Por lo tanto, el robot de cocina segun la invencidn aporta las mismas ventajas que se han
descrito en detalle con referencia a un procedimiento segun la invencién. Ademas, el robot de cocina segun la
invencion, en particular un dispositivo de control del robot de cocina, puede ser adecuado para ser operado segun un
procedimiento segun la invencidn. A este respecto, la sefial de control se emite, por ejemplo, mediante un dispositivo
de procesamiento y/o mediante el dispositivo de supervision y/o mediante el dispositivo de control y/o mediante un
sistema electrénico del robot de cocina. Ademas, es concebible que el analisis y/o el procedimiento segun la invencién
se puedan llevar a cabo al menos parcialmente por el dispositivo de control y/o por el dispositivo de supervision y/o
por el dispositivo de procesamiento. La sefial de control puede ser, por ejemplo, una sefial eléctrica, en particular
binaria y/o electronica, que sirve para la comunicacién entre componentes electronicos y/o para el procesamiento
interno en el dispositivo de procesamiento y/o para la excitacién de componentes electronicos. A este respecto, el
dispositivo de control puede comprender en particular el dispositivo de supervisidn y/u otro componente (por ejemplo,
también dispuesto de forma distribuida como sistema eléctrico y/o electrénico) del robot de cocina segun la invencion.
En particular, el dispositivo de control esta conectado eléctricamente con el dispositivo de procesamiento.

Ademas, puede ser posible que el dispositivo de procesamiento comprenda al menos un accionamiento y una
herramienta de procesamiento accionable por el accionamiento, en particular un agitador del robot de cocina, y en
particular el dispositivo de supervisidon esta conectado eléctricamente con el accionamiento para la determinacion de
los valores de deteccidn. A este respecto, el dispositivo de supervision presenta en particular un dispositivo de
detecciodn para detectar valores de deteccidn, por ejemplo, en el accionamiento. Para ello, el dispositivo de supervisién
también puede presentar al menos uno o varios sensores, que estan integrados en el robot de cocina y/o dispuestos
en el robot de cocina. A este respecto, el sensor y/o los sensores pueden estar configurados en cada caso, por ejemplo,
como sensor de temperatura y/o sensor de tension y/o sensor de corriente y/o sensor de velocidad y/o sensor de par.
En consecuencia, los valores de deteccidn estan disefiados, por ejemplo, como valores de deteccion de tension y/o
valores de deteccion de corriente y/o valores de deteccion de par y/o valores de deteccion de velocidad y/o valores de
deteccién de temperatura. Esto tiene la ventaja de que se pueden determinar de forma fiable los valores de deteccién
relevantes.

Segun otra ventaja puede estar previsto que el dispositivo de procesamiento y/o el dispositivo de supervisidn esté
integrado en el robot de cocina, y en particular la determinacién de los valores de deteccién se realice directamente
mediante la deteccion (medicién) en el dispositivo de procesamiento dentro del robot de cocina. Por ejemplo, el
dispositivo de procesamiento y/o el dispositivo de supervision pueden estar dispuestos dentro de una carcasa (y/o al
menos parcialmente en la carcasa) del robot de cocina y/o estar conectados de forma fija con otros componentes del
robot de cocina. La deteccion se puede realizar, por ejemplo, midiendo una corriente de motor de un motor de un
agitador del robot de cocina. Para determinar los valores de deteccién puede estar prevista, por ejemplo, una toma de
tensién y/o una resistencia de derivacién en una linea eléctrica de un accionamiento del robot de cocina. Esto tiene la
ventaja de que los valores de deteccion se pueden determinar de manera sencilla y, por lo tanto, se puede determinar
un estado de la preparacion.

Ademas, es concebible que el dispositivo de supervisidn presente un dispositivo de procesamiento eléctrico y/o
electrénico, y/o que el dispositivo de procesamiento y/o el dispositivo de supervision presente al menos un componente
electrénico. El componente electronico comprende, por ejemplo, un microprocesador y/o un procesador de sefiales
digital y/o una memoria de datos no volatil y/o un circuito integrado especifico de la aplicaciéon (ASIC) y/o una matriz
de puertas programable en campo (FPGA) y/o similares. Esto permite una realizacion rapida y fiable del analisis en
funcién del tiempo.

Igualmente es objeto de la invencion un producto de programa informatico para operar un robot de cocina, en particular
un robot de cocina segun la invencion. En este caso, esta previsto que el producto de programa informatico esté
realizado para llevar a cabo al menos un procedimiento segun la invencion. Por lo tanto, el producto de programa
informatico segun la invencion aporta las mismas ventajas que se han descrito en detalle con referencia a un
procedimiento segun la invencion y un robot de cocina seguin la invencién. Ademas, un producto de programa
informatico segun la invencion puede ser adecuado para ser leido y/o ejecutado por un dispositivo de procesamiento
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de un robot de cocina seguln la invencion, en particular para la realizacién del procedimiento segun la invenciéon. Un
producto de programa informatico segun la invencién es, por ejemplo, un firmware que se utiliza preferentemente para
operar el robot de cocina segun la invencidn y/o se puede transferir digitalmente al robot de cocina o a la unidad de
almacenamiento de datos y/o al dispositivo de procesamiento. Ademas, el producto de programa informatico segun la
invencion también puede estar realizado como medio de almacenamiento digital, en particular como memoria flash y/o
medio de almacenamiento dptico digital, como un CD y/o DVD y/o Blu-ray.

Ademas, en el marco de la invencién puede estar previsto que (en particular a través del dispositivo de supervisién) al
menos durante el modo de preparacion y/o en el caso de un preparado a grabar (del o en el modo de preparacion) se
realice o cree una grabacion de preparacion de la preparacion. Para ello se determinan (por ejemplo, de forma repetida
y/o ciclica y/o de una vez) otros valores de deteccidn y/u otras grabaciones del alimento preparado y/o al menos un
valor de excitacién y/o al menos un valor de resultado (durante la preparacion). La determinacién del al menos un valor
de excitacion se realiza, por ejemplo, mediante una deteccién de valores de excitacion de al menos un parametro de
excitacion, donde el parametro de excitacion es especifico para la preparacién (a grabar). La determinacion de al
menos un valor de resultado se realiza, por ejemplo, mediante una deteccién de valores de resultado de al menos un
parametro de resultado, donde el parametro de resultado es especifico para el resultado de la preparacion y/o para la
preparacion. A continuacion, en particular, se puede realizar una grabacion del valor de excitacion determinado y/o del
valor de resultado determinado en una grabacion de preparacion (por ejemplo, como informaciéon almacenada de
forma digital y/o persistente), de modo que preferentemente esta asignada a la preparacion a grabar (como una
preparacion grabada). El valor de excitacion comprende, por ejemplo, al menos un valor de deteccion y/o al menos
una grabacion del alimento preparado. El parametro de excitacion comprende, por ejemplo, al menos una magnitud
de deteccion y/o al menos una magnitud detectada por un sensor del robot de cocina y/o una entrada de operador y/o
similares. En particular, el valor de resultado comprende al menos un valor de deteccion y/o al menos una grabacién
del alimento preparado. El parametro de resultado comprende preferiblemente al menos una magnitud de deteccién
y/o al menos una entrada del operador y/o al menos una magnitud que se detecta por un sensor del robot de cocina.
A este respecto, de forma especialmente preferida, los parametros de excitacion y los parametros de resultado se
diferencian entre si. Esto tiene la ventaja de que una preparacion se puede grabar y, en particular, reproducirse en un
momento posterior. Para ello, esta previsto en particular que los pardmetros de excitaciéon, que sirven en particular
para controlar la preparacion, se detecten de la manera mas amplia y/o completa posible y, preferentemente, se
puedan grabar y/o reproducir mediante los valores de excitacion. El valor de resultado y/o el parametro de resultado
sirven a este respecto en particular para grabar y/o reproducir el resultado de la preparacion grabada, por ejemplo, un
estado del alimento preparado.

A este respecto, el pardmetro de excitacion es en particular un parametro de este tipo, en particular una magnitud de
deteccion de este tipo, que comprende informacion sobre la preparacion concreta, en particular la excitacion de la
preparacion, y/o de una etapa de preparacién individual de la preparacion. Asi, el parametro de excitacién comprende,
por ejemplo, informacion sobre una velocidad de rotacién de un agitador del robot de cocina y/o un sentido de rotacion
(por ejemplo, marcha a la izquierda o a la derecha) del agitador, y/o sobre una temperatura ajustada de un elemento
calefactor o de un calentamiento del robot de cocina, y/o sobre un tiempo de preparacion, en particular de una sola
etapa de preparacion. Por ejemplo, en la preparacion de cebollas fritas, el parametro de excitacion influye en el grado
de tostado de las cebollas, ya que de este modo se determina, por ejemplo, la temperatura para calentar las cebollas
y/0 la duracién del calentamiento. A este respecto, preferentemente, el parametro de resultado es especifico para el
resultado de la preparacion, por ejemplo, el grado de tostado de las cebollas. Por lo tanto, el parametro de resultado
puede ser, por ejemplo, una grabacion visual del alimento, por ejemplo, a través de un sensor de camara, y/u otra
magnitud fisica del robot de cocina, tal como, por ejemplo, una corriente de motor. Sobre la base de la corriente de
motor se puede verificar, por ejemplo, la consistencia del alimento, tal como, por ejemplo, la nata montada. También
es concebible que el parametro de resultado se refiera a una entrada del operador, por ejemplo, para acortar el tiempo
de preparacién. Por ejemplo, puede ser posible que, cuando se haya alcanzado el grado de tostado deseado, se
produzca un acortamiento del tiempo de preparacion predeterminado por la receta mediante una entrada del operador.
Correspondientemente, por ejemplo, el pardmetro de resultado puede comprender una adaptacion especifica del
usuario de este tipo. También es concebible que el parametro de resultado se refiera a una adaptacién debido a los
parametros ambientales detectados, que se lleva a cabo, por ejemplo, de forma automatica para optimizar la
preparacion en diferentes condiciones ambientales.

Ademas, puede ser posible que para la reproduccién de la preparacion grabada se realice en primer lugar una
evaluacion de la grabacion de preparacidn, en particular si se inicia otro modo de preparacién para una preparacion
adicional y, preferentemente, si se realiza una seleccion de recetas. Ademas, a continuacién, se puede emitir una
sefial de control, en particular en funcién de la evaluacion y/o de la grabacion de preparacion, de modo que la otra
preparacion se realiza de forma adaptada a la grabacidn de preparacion. En particular, por lo tanto, se puede reproducir
el resultado de la preparacién grabada y/o al menos una etapa de preparacion de la preparacién grabada y/o un
desarrollo de los parametros de excitacion de la preparacion grabada.

Mas ventajas, caracteristicas y detalles de la invencion resultan de la siguiente descripcidn, en la que, haciendo
referencia a los dibujos, se describen en detalle ejemplos de realizacién de la invenciéon. Muestran:

Figura 1 una representacion esquematica de un robot de cocina segun la invencién,
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Figura 2 otra representacion esquematica de un robot de cocina segun la invencion,

Figuras 3-4 una representacién esquematica para visualizar un procedimiento segun la invencion,

Figura 5 una representacion esquematica de un desarrollo de valores de deteccidn, en particular de valores de
deteccién no filtrados,

Figura 6 una representacion esquematica de un desarrollo de valores de deteccidn, en particular de valores de
deteccidn filtrados,

Figura 7 otra representacion esquematica del desarrollo de los valores de deteccidn, en particular de los valores de
deteccidn filtrados y

Figuras 8-11 representaciones esquematicas para ilustrar un analisis en funcién del tiempo.

En las siguientes figuras, para las mismas caracteristicas técnicas, también de diferentes ejemplos de realizacion, se
usan signos de referencia idénticos.

En las figuras 1 y 2 se muestra esquematicamente un robot de cocina 10 segln la invencién. El robot de cocina 10
comprende una carcasa 20, que presenta un receptaculo 22 para un recipiente de agitacion 24. El recipiente de
agitacién 24 puede cerrarse a este respecto, por ejemplo, mediante una tapa 21 y presenta preferentemente un asa
23. Un agitador 51 y/o un elemento calefactor 53 y/o un sensor 52 estan dispuestos preferiblemente en la zona del
recipiente de agitacidn 24 y/o en el interior del recipiente de agitacion 24. Ademas, el robot de cocina 10 comprende
un panel de control 26 que comprende, por ejemplo, una pantalla 25, preferentemente una pantalla tactil 25. En este
caso, la pantalla 25 sirve, en particular, tanto como medio de entrada como también como medio de salida. A través
del panel de control 26 se permite en particular que un operador del robot de cocina 10 pueda ajustar y/o activar y/o
desactivar parametros de preparacion y/o parametros operativos, tal como la velocidad de rotacion del agitador, la
temperatura de calentamiento y/o la duracién de la preparacion o de la agitacién y/o distintos programas del robot de
cocina 10. Ademas, a través de la pantalla 25 también se pueden emitir instrucciones y/o informacién y/o elementos
operativos graficos relacionados con la receta. Un manejo del robot de cocina 10 segun la invencion se puede llevar
a cabo como medio de entrada a través de los elementos operativos graficos, que preferentemente forman parte de
una interfaz grafica de usuario. Las recetas estan almacenadas, por ejemplo, en una memoria de datos no volatil 220
del robot de cocina 10. En particular, el medio de entrada también permite la activacion y/o desactivacion de un modo
de preparacion y/o el ajuste del tipo de preparacion y/o el tipo de alimento a preparar.

Tal como esta representado en las figuras 1 y 2, el robot de cocina 10 comprende al menos un dispositivo de
procesamiento 50, que comprende en particular al menos una herramienta de procesamiento 51, tal como un agitador
51. Para la supervision y/o la excitacién 160, en particular de los dispositivos de procesamiento 50, esta previsto
ademas al menos un dispositivo de supervision 200, que comprende, por ejemplo, un dispositivo de procesamiento
210 y/o la memoria de datos 220. Ademas, puede estar previsto que el dispositivo de procesamiento 50 y/u otros
dispositivos de procesamiento 50 comprendan el al menos un sensor 52 y/o un calentamiento 53 y/o una balanza 54,
que estan integrados, por ejemplo, en el robot de cocina 10. La balanza 54 sirve en particular para detectar o medir
una fuerza de peso sobre el recipiente de agitacidon 24. Para ello, el objeto de pesaje se coloca, por ejemplo, sobre y/o
en el recipiente de agitacion 24 y/o se llena. El calentamiento 53 esta configurado, por ejemplo, de tal manera que el
alimento en el recipiente de agitacién 24 se puede calentar mediante el calentamiento 53, preferentemente hasta
temperaturas en un rango de 10 °C a 150°C, preferentemente de 30°C a 120°C.

Ademas, en la figura 2 se muestra esquematicamente un accionamiento 30 del robot de cocina 10, que presenta un
motor (eléctrico) 31. A este respecto, el accionamiento 30 y/o el motor 31 esta conectado con al menos un dispositivo
de procesamiento 50 y/o con al menos una herramienta de procesamiento 51, en particular el agitador 51, de tal
manera que se lleva a cabo una transmisién de fuerza desde el motor 31 y/o un arbol de accionamiento del
accionamiento 30 al dispositivo de procesamiento 50 y/o la herramienta de procesamiento 51 y/o el agitador 51. Puede
estar previsto que el dispositivo de supervision 200 para la supervision esté conectado eléctricamente al menos con
el sensor 52 y/o el dispositivo de procesamiento 50 y/o el accionamiento 30 y/o el motor 31 del accionamiento 30.

En la figura 3, se visualiza esquematicamente un procedimiento 100 seguln la invencion. A este respecto, segln una
primera etapa del procedimiento, en el robot de cocina 10 se lleva a cabo al menos una deteccién 105. A este respecto,
mediante la deteccion 105 se determinan valores de deteccion 106 consecutivos en el tiempo, donde los valores de
deteccidén 106 son especificos para al menos una parametro de preparacion del robot de cocina 10, es decir, por
ejemplo, proporcionales a la corriente de motor del motor 31 del accionamiento 30 del robot de cocina 10. A
continuacion, se realiza un analisis en funcién del tiempo 140 de al menos una informacion de analisis, donde la
informaciéon de andlisis se determina en funcién de los valores de deteccién 106 consecutivos en el tiempo. Un
resultado de analisis del analisis en funcion del tiempo 140 tiene influencia a este respecto en una excitaciéon 160, en
particular del dispositivo de procesamiento 50. A este respecto, en funcion del resultado de analisis se emite al menos
una sefal de control 161 que influye en el modo de preparacion, es decir, por ejemplo, en el funcionamiento del
dispositivo de procesamiento 50. La sefial de control 161 se emite a este respecto, por ejemplo, mediante un dispositivo
de procesamiento 210 y/o mediante el dispositivo de supervision 200 y/o mediante un dispositivo de control no
representado.

En la figura 4 se visualizan esquematicamente otras etapas de procedimiento de un procedimiento 100 segun la
invencién. Después de una deteccion 105 para determinar los valores de deteccion 106, los valores de deteccion 106
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se someten a un procesamiento de sefial adicional para determinar una informacion de andlisis resultante de ello. En
el curso del procesamiento de sefiales se realiza en primer lugar un filtrado 110 de los valores de deteccion (no
filtrados) 106, 106a determinados, por lo que se determinan los valores de deteccion filtrados 106b. Esto permite en
primer lugar suavizar el desarrollo temporal 107 de los valores de deteccién 106. A continuacion, puede estar previsto
que se realice una evaluaciéon 120 de los valores de deteccion filtrados 106b, preferentemente una generacion de
caracteristicas 121 y/o una evaluacidén de caracteristicas 130. Para la evaluacién de caracteristicas 130, por ejemplo,
las caracteristicas generadas 121 se pueden comparar con un valor umbral 171 y/o se puede llevar a cabo un analisis
de frecuencia. Sobre la base de las caracteristicas generadas 121 y/o de los valores de deteccion filtrados 106b y/o
de los valores de deteccion no filtrados 106a, a continuaciéon se realiza un analisis en funcion del tiempo 140,
preferentemente un analisis de frecuencia, por el que se determina un resultado de andlisis. En funcién de este
resultado de analisis se determina un resultado de decision positivo o negativo 151, donde para ello se lleva a cabo
una ejecucion de decision 150. En particular, un resultado de decision positivo 151a solo se determina si el resultado
de andlisis indica un estado determinado (deseado) futuro de la preparacion, por ejemplo, un momento de finalizacién
Optimo de la preparacién. En caso de un resultado de decisidn negativo 151b, a este respecto no se influye en el modo
de preparacién y/o no se emite ninguna sefial de control 161. En otras palabras, la preparacion del alimento en el
modo de preparacién continda normalmente. En particular, sin embargo, puede haber otras condiciones de
interrupcion para el modo de preparacion, de modo que, por ejemplo, si se excede una duracién maxima del modo de
preparacion, el modo de preparacién se desactiva automaticamente, independientemente del resultado de andlisis.
Después de determinar el resultado de decision negativo 151, se lleva a cabo de nuevo (por ejemplo, de forma
automatica y/o después de una determinada duracion y/o de forma ciclica) al menos una detecciéon 105 y/o se lleva a
cabo un analisis en funcién del tiempo 140. Sin embargo, si se determina un resultado de decision positivo 151a,
entonces se realiza una excitacion 160 del dispositivo de procesamiento 50 mediante la emisiéon de una sefial de
control 161 para influir en el modo de preparacion. Para la ejecucion de la decision 150, también se puede utilizar al
menos un valor umbral 171 para la plausibilizacién 170.

En la figura 5 se muestra esquematicamente un desarrollo no filtrado 107a de valores de deteccion no filtrados 106a.
A este respecto, los valores de deteccion no filtrados 106a se determinan mediante la deteccién 105 de una magnitud
de medicién M, como una sefial de motor, y estan representados como un desarrollo 107 a lo largo del tiempo t. En
este caso, se puede reconocer claramente la modificacion y/o perturbacidén de alta frecuencia de los valores de
deteccidn 106. Por lo tanto, para suavizar los valores de deteccion no filirados 106a se puede llevar a cabo un filtrado
110, con lo que se determinan valores de deteccion filtrados 106b o un desarrollo temporal filtrado 107b. El desarrollo
filtrado 107b se representa esquematicamente en la figura 6. A este respecto, el filtrado 110 permite una evaluacién
mejorada y mas fiable de los valores de deteccion 106, por ejemplo, mediante el analisis en funcion del tiempo.

La figura 7 muestra un desarrollo temporal tipico 107, en particular un desarrollo filtrado 107b, de los valores de
deteccion 106, por ejemplo, para la preparacion de nata montada. Los valores de deteccion filtrados 106b
representados dependen, por ejemplo, de una sefial de motor como magnitud de medicién M. Se puede reconocer
que en primer lugar (hasta el segundo valor umbral 171b) solo se producen pequefias fluctuaciones y, por lo tanto, se
puede reconocer una tendencia constante. Las caracteristicas 121 se pueden generar, por ejemplo, determinando una
diferencia y/o un gradiente de los valores de deteccion 106. Mediante una evaluacion de caracteristicas 130 se puede
recurrir entonces, por ejemplo, a la caracteristica generada 121, para reconocer un patrén determinado en el desarrollo
107. Para ello se puede llevar a cabo, por ejemplo, también el analisis en funcién del tiempo 140 sobre la base de los
valores de deteccion 106 y/o caracteristicas generadas 121. Para la plausibilizacion 170 del resultado de analisis se
pueden utilizar a este respecto los valores umbral 171. Los valores umbral 171 estan definidos en particular
empiricamente, de modo que, por ejemplo, un segundo valor umbral 171b indica el momento en el que se produce lo
mas pronto el estado deseado de la preparacién (por ejemplo, la consistencia deseada de la nata montada). A este
respecto, en la zona caracterizada 152 se puede reconocer un patron de desarrollo 152 que indica el momento
deseado de la preparacion. A este respecto, la aparicion del patrén de desarrollo 152, es decir, por ejemplo, el cambio
especifico del gradiente y/o de la tendencia, se debe en particular a la influencia del alimento en el dispositivo de
procesamiento 50. Asi, por ejemplo, la consistencia modificada debido a la preparacion puede conducir a que aumente
o disminuya una resistencia a la agitacion y, por lo tanto, la corriente de motor del motor eléctrico 31 para el agitador
51 aumente o disminuya en consecuencia. Por lo tanto, los valores de deteccién 106 dependen de la preparacion (por
ejemplo, de la resistencia a la agitacion) y el patrén de desarrollo 152 de los valores de deteccion 106 puede servir,
por lo tanto, en particular para evaluar la preparacion y/o consistencia. Por ejemplo, el patrén de desarrollo 152 esta
predefinido empiricamente. Puede ser posible que, mediante el analisis en funcion del tiempo 140 y/o la ejecucién de
la decisién 150, se detecte una especificacién de comparacion como el patron de desarrollo 152. La deteccién del
patron de desarrollo 152 permite entonces una prediccion temprana de un punto critico 153 en el que se produce el
estado deseado de la preparacion. En particular, las etapas del procedimiento 100 segun la invencion pueden estar
adaptadas y/o, por ejemplo, limitadas en el tiempo por una solicitud en tiempo real, de modo que, a pesar de un tiempo
de latencia de la evaluacion, la sefial de control 161 se emite a tiempo para influir en y/o desactivar el modo de
preparacion al alcanzar el estado deseado o el punto critico 153 en el tiempo.

En la figura 7 se puede ver ademas que los valores de deteccidon 106, en particular el desarrollo filtrado 107b, se
pueden utilizar para la generacién 120 de caracteristicas segin una evaluacién 120. Asi, mediante la evaluacion 120,
por ejemplo, se puede generar una primera caracteristica generada 121a y una segunda caracteristica generada 121b.
A este respecto, la primera caracteristica generada 121a indica, por ejemplo, una pendiente (es decir, una diferencia
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positiva) y, a este respecto, la otra caracteristica generada 121b indica, por ejemplo, una caida (es decir, una diferencia
negativa). Ademas, es posible que mediante la evaluacién de caracteristicas 130 y/o el analisis en funcién del tiempo
140 se detecte una especificacion de comparacion, en particular un patron de desarrollo 152, en el desarrollo temporal
107. Para ello, se evalla, por ejemplo, un histograma. Como esta representado en la figura 7, el patrén de desarrollo
152 (en funcién del alimento preparado) corresponde, por ejemplo, a un aumento continuo de los valores de deteccion
106 durante un periodo de tiempo determinado. Ademas, dependiendo del alimento, una primera especificacion de
comparacién, como un primer patrén de desarrollo 152, puede comprender un aumento continuo y una segunda
especificacion de comparacion, como un segundo patréon de desarrollo 152, puede comprender una disminucién
continua de los valores de deteccion 106. En funcién del ajuste del operador se tiene en cuenta la primera o segunda
especificacion de comparacion correspondiente. Ademas, se puede tener en cuenta al menos un valor umbral 171,
por lo que, por ejemplo, solo se tienen en cuenta los valores de detecciéon 106 en un rango de valores determinado y/o
solo se tiene en cuenta un periodo de tiempo determinado de los valores de deteccion 106.

El valor umbral 171 permite una plausibilizaciéon 170 del resultado de andlisis, en particular también la limitacién del
rango de valores de los valores de deteccién 106 para la ejecucion de la decision 150. El valor umbral 171 comprende
en particular al menos un primer valor umbral 171, 171a, que esta representado en la figura 7 por una linea horizontal
a trazos. Solo se lleva a cabo una ejecucion de la decision 150 y/o se determina un resultado de decision positivo 151a
si los valores de deteccion 106 determinados actualmente estan por encima del primer valor umbral 171, 171a. La
limitacion del periodo de tiempo para la ejecucion de la decisidn 150 es posible preferiblemente mediante un segundo
valor umbral 171, 171b, que esta representado por una linea vertical a trazos. En consecuencia, solo se lleva a cabo
una ejecucion de la decision 150 y/o solo se determina un resultado de decision positivo 151a si la duracién temporal
del modo de preparacion supera temporalmente el segundo valor umbral 171b.

En las figuras 8 a 11 esta representada esquematicamente el modo de proceder para una determinacion de la
distribucion de frecuencia y/o para un analisis en funcion del tiempo 140, en particular para un analisis de frecuencias.
A este respecto, las figuras 8 a 11 muestran sucesivamente un desarrollo progresivo en el tiempo de la distribucion de
frecuencia. Para ello, los valores de analisis, en particular los valores de deteccidon 106, se asignan a diferentes clases,
que se representan por los niumeros 1 a 9 del eje horizontal. (A este respecto, los digitos mas altos corresponden, por
ejemplo, a rangos de valores mas altos de las respectivas clases). Los valores de andlisis son, por ejemplo, diferencias
de valores de deteccion adyacentes 106 o el gradiente correspondiente de los valores de deteccion 106. Cada valor
de analisis se asigna entonces, por ejemplo, a la clase en cuyo rango de valores se encuentra el valor de andlisis. A
continuacién o anteriormente, se determina la densidad de frecuencia, representada por los nimeros 0 a 4 del eje
vertical. Por lo tanto, a través de las clases 1 a 9 se determina una distribuciéon de frecuencia de las diferentes
densidades de frecuencia y se puede reconocer en las figuras 8 a 11. Este proceso se repite ciclicamente durante el
modo de preparacion, de modo que se puede determinar un desarrollo temporal de la densidad de frecuencia
determinada y/o un valor caracteristico, en particular el centro de gravedad, de la distribucién de frecuencia para
diferentes momentos. Se puede ver que el centro de gravedad de la distribucion en la figura 9 se encuentra mas a la
derecha (en las clases superiores) en comparacién con la distribucion del centro de gravedad anterior en la figura 8.
En la figura 10 se puede ver otro movimiento del centro de gravedad hacia clases superiores, de modo que sobre la
base del valor del centro de gravedad o del maximo del centro de gravedad (por ejemplo, en la figura 10) se puede
detectar un aumento claro del desarrollo del valor de detecciéon 107. Este desarrollo se puede utilizar entonces, por
ejemplo, para detectar una especificacion de comparacion, como un patrén de desarrollo temporal 152, que es
caracteristico de un estado determinado de la preparacion. Como condicién para la emision de un resultado de decision
positivo 151a puede estar previsto, por ejemplo, que se detecte un desplazamiento temporal del centro de gravedad
mas alla de un umbral predeterminado, por ejemplo, segun la figura 10. De forma alternativa o adicional, puede estar
previsto que como condicidon para la determinacién de un resultado de decision positivo 151a se detecte un
determinado patrén de desarrollo temporal 152. La (primera) especificacién de comparacion y/o el (primer) patron de
desarrollo temporal 152 comprende, por ejemplo, un primer desarrollo definido del centro de gravedad, en el que
después de un desplazamiento maximo del centro de gravedad (segln la figura 10) en una primera direccion, el
desplazamiento del centro de gravedad vuelve a retroceder, es decir, se realiza en una direccion opuesta a la primera
direccién (por ejemplo, hacia clases mas bajas del histograma) (segln la figura 11). Por lo tanto, la (primera)
especificacion de comparacién es especifica para un primer alimento, como la nata montada, en el que, por ejemplo,
aumenta la resistencia a la agitacion y/o aumenta la sefial de motor. Preferentemente, también esta prevista una
segunda especificacion de comparacion, que es especifica para un segundo alimento como el arroz. Aqui, por ejemplo,
la resistencia de agitacion disminuye, lo que (a diferencia del primer alimento) hace que la sefial de motor descienda.
Por lo tanto, la (segunda) especificacion de comparacion y/o el (segundo) patréon de desarrollo temporal 152
comprende, por ejemplo, un segundo desarrollo definido, en el que después de un desplazamiento maximo del centro
de gravedad en la direccion opuesta, el desplazamiento del centro de gravedad vuelve a retroceder, es decir, se realiza
en la primera direccion (por ejemplo, hacia clases mas altas del histograma).

La explicacion anterior de los modelos describe la presente invencion exclusivamente a modo de ejemplo.
Lista de referencias
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Carcasa

Tapa

Receptaculo del recipiente de agitacién
Asa

Recipiente de agitacién

Pantalla

Panel de control

Accionamiento
Motor

Dispositivo de procesamiento
Herramienta de procesamiento, agitador
Sensor

Elemento calefactor

Bascula

Procedimiento

Deteccién

Valores de deteccién

Valores de deteccién no filtrados
Valores de deteccién filtrados
Desarrollo

Desarrollo no filtrado

Desarrollo filtrado

Filtrado

Evaluacion, generacion de caracteristicas
Caracteristicas generadas

Primera caracteristica generada
Segunda caracteristica generada

Evaluacion de caracteristicas
Anadlisis en funcién del tiempo

Ejecucién de la decision
Resultado de decision
Resultado de decision positivo
Resultado de decisiéon negativo
Patron de desarrollo

Punto critico

Control
Sefial de control

Plausibilizacion
Valor umbral

Dispositivo de supervision
Dispositivo de procesamiento
Memoria de datos no volatil

Tiempo
Magnitud de medicién
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento (100) para operar un robot de cocina (10), donde, en un modo de preparacion, al menos
un dispositivo de procesamiento (50) del robot de cocina (10) se excita para la preparacién al menos parcialmente
automatica de alimentos, y donde

un dispositivo de supervision (200) lleva al cabo, al menos durante el modo de preparacion, una determinacion de
valores de deteccién (106) consecutivos en el tiempo en el robot de cocina (10), donde los valores de deteccion
(108) son especificos para al menos un parametro de preparacién del robot de cocina (10),

caracterizado porque

al menos una informacion de andlisis se determina en funcién de los valores de deteccién (106) consecutivos en
el tiempo, y mediante un analisis en funcion del tiempo (140) se determina una distribuciéon de frecuencia de la
informacioén de analisis, donde la distribucién de frecuencia comprende un andlisis de histograma, por lo que se
determina un resultado de analisis especifico para un estado de la preparacion, donde en funcién del resultado de
andlisis se emite al menos una sefial de control (161) para influir en el modo de preparacion.

2. Procedimiento (100) segln la reivindicacion 1,
caracterizado porque
se llevan a cabo las siguientes etapas:

a) filtrado (110) de los valores de deteccidn (106) determinados para lograr un alisado, preferiblemente a través de
un filtro de paso bajo,

b) generacién de al menos una caracteristica (121) sobre la base de los valores de deteccion (106), en particular
filtrados, donde preferentemente se lleva a cabo una evaluacién de caracteristicas (130) de la al menos una
caracteristica generada (121),

¢) determinacioén de la informacion de analisis sobre la base de las caracteristicas generadas (121) y/o sobre la
base de los valores de deteccién (106) determinados, en particular filtrados.

d) realizacién del analisis en funcion del tiempo (140) de la informacion del andlisis, de modo que en funcién de un
desarrollo temporal (107) de los valores de deteccion (106) se determina el resultado de andlisis,

e) determinacion de un resultado de decisidn positivo o negativo (151a, 151b) en funcién del resultado de analisis,
donde preferiblemente se determina el resultado de decision positivo (151a) solo si el resultado de andlisis indica
un estado determinado futuro de la preparacion,

f) emision de la sefial de control (161) si el resultado de decision (151a, 151b) determinado es positivo.

3. Procedimiento (100) segun la reivindicacion 1 o 2,

caracterizado porque,

los valores de deteccion (106) y/o la informacion de andlisis para el analisis en funcion del tiempo (140) se almacenan
temporalmente, donde preferentemente el andlisis en funciéon del tiempo (140) comprende un analisis de series
temporales, y preferiblemente el analisis de series temporales y/o la determinacion de la distribucién de frecuencia se
lleva a cabo en tiempo real.

4, Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque

la determinacidén de la distribucion de frecuencia se realiza sobre la base de los valores de deteccién (106)
determinados y/o una caracteristica generada (121) para determinar preferiblemente una tendencia de un desarrollo
temporal (107) de los valores de deteccién (106), que indica un estado determinado futuro de la preparacion.

5. Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque

a través del andlisis en funcién del tiempo (140) la

informacion de analisis se evalla en funcion del tiempo, de tal manera que un primer valor de la informacidn de analisis
se compara con al menos un segundo valor y/o con todos los otros valores y/o con una especificacion de comparacion
de la informacién de analisis y/o la distribucion de frecuencia, donde los valores se determinan a partir de al menos
uno de los siguientes datos:

- al menos un valor de deteccion filtrado (106b),

- al menos un valor de deteccion no filtrado (106a),

- al menos una caracteristica (121) generada a partir de los valores de deteccion (106) y/o porque una generacion
de una caracteristica (121) se realiza sobre la base de los valores de deteccién (106) determinados, en particular
mediante métodos estocasticos y/o calculos en funcién del tiempo.

6. Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque

los valores de deteccion (106) se determinan mediante una deteccion (105) del al menos un parametro de preparacion
del robot de cocina (10), donde el parametro de preparacion comprende al menos uno de |os siguientes parametros:
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- una velocidad de rotacion del dispositivo de procesamiento (50), en particular de un agitador (51),

- un parametro de un accionamiento (30), en particular un motor (31) del accionamiento (30), en particular una
sefial de motor,

- una sefial de motor, en particular una corriente de motor, que depende de un par del agitador (51),

- una temperatura que se detecta en particular en un alimento preparado en el robot de cocina (10),

- un parametro medible en el alimento preparado, que sirve en particular para preparar nata montada.

7. Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque

para determinar los valores de deteccién (106) se lleva a cabo una deteccidn (105), en particular como medicion, en
un componente eléctrico del robot de cocina (10), en particular en un accionamiento (30) del dispositivo de
procesamiento (50), y/o se determinan los valores de deteccion (106) para parametros eléctricos del robot de cocina
(10), en particular para una sefial de motor del accionamiento (30), y/o porque se produce una plausibilizaciéon (170)
sobre la base de al menos un valor umbral (171) determinado empiricamente, donde el valor umbral (171) se
selecciona en funcidn de un alimento previsto para la preparacion.

8. Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque

se determina una tendencia y/o una prediccién de los valores de deteccion (106) y/o caracteristicas (121)
determinados, en particular de caracteristicas generadas (121), y/o distribucion de frecuencia, preferentemente en una
evaluacion de caracteristicas (130) de la caracteristica (121) y/o en el andlisis en funcién del tiempo (140).

9. Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque

el resultado de decision (151) solo se determina positivamente si se detecta un patrén de desarrollo temporal (152)
predeterminado, en particular un aumento o disminucion continuo

y/o porque el patron de desarrollo temporal (152) predeterminado se selecciona en funcién de un alimento previsto
para la preparacién, en particular sobre la base de una entrada de operador y/o una memoria de datos conectada
al robot de cocina (10).

10. Procedimiento (100) segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque

en el modo de preparacion se acciona el dispositivo de procesamiento (50) con un agitador (51) para la preparacion
al menos parcialmente automatica de nata montada.

1. Robot de cocina (10) con al menos un dispositivo de procesamiento (50) y un dispositivo de supervision
(200), donde,

en un modo de preparacion, el dispositivo de procesamiento (50) se puede excitar para la preparacién al menos
parcialmente automatica de alimentos, y donde mediante el dispositivo de supervisién (200) se puede llevar a cabo
una determinacién de valores de deteccién (106) consecutivos en el tiempo en el robot de cocina (10) al menos
durante el modo de preparacion, donde los valores de deteccion (106) son especificos para al menos un parametro
de preparacion del robot de cocina (10),

caracterizado porque,

el dispositivo de supervision (200) esta configurado de tal manera que a través del dispositivo de supervisién (200)
se puede determinar al menos una informacién de analisis en funciéon de los valores de deteccion (106)
consecutivos en el tiempo, y

mediante un analisis en funcién del tiempo (140) se puede determinar una distribucion de frecuencia de la
informacioén de analisis, donde la distribucién de frecuencia comprende un andlisis de histograma, por lo que se
puede determinar un resultado de analisis especifico para un estado de la preparacion, donde en funcién del
resultado de analisis se puede emitir al menos una sefial de control (161) para influir en el modo de preparacion.

12. Robot de cocina segun la reivindicacién 11,

caracterizado porque

el dispositivo de procesamiento (50) comprende al menos un accionamiento (30) y una herramienta de procesamiento
(51) accionable por el accionamiento (30), en particular un agitador (51) del robot de cocina (10), y en particular el
dispositivo de supervision (200) esta conectado eléctricamente con el accionamiento (30).

13. Robot de cocina segun cualquiera de las reivindicaciones 11 0 12,

caracterizado porque

el dispositivo de procesamiento (50) y/o el dispositivo de supervision (200) estan integrados en el robot de cocina (10)
y en particular la deteccién (105) para determinar los valores de deteccidn (106) se realiza directamente en el
dispositivo de procesamiento (50) dentro del robot de cocina (10).

14. Robot de cocina segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 13,
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caracterizado porque

el robot de cocina (10) esta realizado para
llevar a cabo un procedimiento (100) segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10,

15. Producto de programa informatico que comprende comandos que hacen que el robot de cocina (10)

segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 14 ejecute las etapas del procedimiento segun cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 10.
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