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(54) Verfahren zur Reinigung einer Bodenflache, Bodenreinigungsgerit sowie Reinigungssytem

(57)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Reini-
gung mindestens einer Bodenflache mit mindestens ei-
nem selbstfahrenden und selbstlenkenden Bodenreini-
gungsgerat, das eine Antriebseinheit, eine Bodenreini-
gungseinheit und eine Steuereinheit zur Steuerung der
Bewegung des mindestens einen Bodenreinigungsgera-
tes aufweist, wobei das mindestens eine Bodenreini-
gungsgerat mittels eines Kommunikationsgliedes der
Steuereinheit iber ein Kommunikationsnetz mit einer ex-
ternen Bedieneinheit gekoppelt wird und Anweisungen
einer Bedienperson an der Bedieneinheit zur Steuerung
des mindestens einen Bodenreinigungsgerates tiber das
Kommunikationsnetz an die Steuereinheit ibertragen

werden. Um ein derartiges Verfahren bereitzustellen, mit
dem eine bedarfsgerechte Reinigung der mindestens ei-
nen Bodenflache unter méglichst geringem rechneri-
schen Aufwand erzielt werden kann, wird erfindungsge-
mal vorgeschlagen, dass mittels einer der Steuereinheit
zugeordneten Kameraeinheit Abbilder der mindestens
einen Bodenflache erstellt, Gber das Kommunikations-
netz an die Bedieneinheit ibertragen und von dieser dar-
gestellt werden, und dass die mindestens eine Boden-
flache infolge einer Anweisung der Bedienperson an-
hand eines vorgebbaren Reinigungsprogrammes gerei-
nigt wird. AuBerdem betrifft die Erfindung ein Bodenrei-
nigungsgerat sowie ein Reinigungssystem.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Reini-
gung mindestens einer Bodenflache mit mindestens ei-
nem selbstfahrenden und selbstlenkenden Bodenreini-
gungsgerat, das eine Antriebseinheit, eine Bodenreini-
gungseinheit und eine Steuereinheit zur Steuerung der
Bewegung des mindestens einen Bodenreinigungsgera-
tes aufweist, wobei das mindestens eine Bodenreini-
gungsgerat mittels eines Kommunikationsgliedes der
Steuereinheit iber ein Kommunikationsnetz mit einer ex-
ternen Bedieneinheit gekoppelt wird und Anweisungen
einer Bedienperson an der Bedieneinheit zur Steuerung
des mindestens einen Bodenreinigungsgerates tiber das
Kommunikationsnetz an die Steuereinheit Ubertragen
werden.

[0002] AuRerdem betrifft die Erfindung ein selbstfah-
rendes und selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat zur
Durchfiihrung des Verfahrens mit einer Antriebseinheit,
einer Bodenreinigungseinheit und einer Steuereinheit
zur Steuerung der Bewegung des Bodenreinigungsge-
rates, wobei die Steuereinheit ein Kommunikationsglied
zur Kopplung des Bodenreinigungsgerates an eine ex-
terne Bedieneinheit Uber ein Kommunikationsnetz auf-
weist, Uber das Anweisungen einer Bedienperson an der
Bedieneinheit zur Steuerung des Bodenreinigungsgera-
tes Ubertragbar sind.

[0003] Weiter betrifft die Erfindung ein Reinigungssy-
stem zur Durchfihrung des Verfahrens mit mindestens
einem Bodenreinigungsgerat.

[0004] Ein Bodenreinigungsgerat der vorstehend ge-
nannten Art zur Durchflihrung des eingangs genannten
Verfahrens istin der EP 1 712 970 A2 beschrieben. Das
Bodenreinigungsgerat kann tber ein Kommunikations-
netz wie das Internet oder ein Telefonnetz mit einer Mehr-
zahl von Bedieneinheiten, z. B. einem Computer oder
einem Telefon, gekoppelt werden. Eine Bedienperson
kann dem Bodenreinigungsgerat Anweisungen Uber das
Kommunikationsnetz erteilen, welche das Bodenreini-
gungsgerat zur Reinigung der Bodenflache ausfiihrt. Das
Bodenreinigungsgerat umfasst eine Schmutzerken-
nungseinheit zur Erkennung von Schmutz auf der Bo-
denflache, so dass es diese unter Einhaltung der Anwei-
sungen der Bedienperson autonom reinigen kann. Bei
diesem Reinigungsgerat besteht das Problem, dass eine
flachendeckende und griindliche Reinigung des Bodens
nur unter hohem zeitlichem Aufwand mdglich ist. Die Er-
kennung verschmutzter Bereiche der Bodenflache ist
haufig nicht zufriedenstellend genug, so dass diese Be-
reiche nicht gezielt angesteuert und gereinigt werden
kénnen. Im Ergebnis muss die Bodenflache wiederholt
oder in Uberlappenden Bereichen abgereinigt werden,
um eine zuverlassige Reinigung zu gewahrleisten. Zwar
kann eine Verbesserung dadurch erzielt werden, dass
das Bodenreinigungsgerat mit einer Vielzahl von Senso-
ren ausgestattet wird, um die Schmutzerkennung zu ver-
bessern. Dies erfordert allerdings einen hohen rechne-
rischen Aufwand und setzt die Reinigungsgeschwindig-
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keit des Bodenreinigungsgerates herab.

[0005] "Gekoppelt" bedeutet vorliegend, dass Daten
zwischen der Bedieneinheit und dem Bodenreinigungs-
gerat Uber das Kommunikationsnetz ubertragen werden
kénnen. Dies bedeutet nicht notwendigerweise, dass ei-
ne dauerhafte Verbindung zwischen dem mindestens ei-
nen Bodenreinigungsgerat und der Bedieneinheit tUber
das Kommunikationsnetz besteht. Es ist durchaus még-
lich, dass eine Verbindung nur dann besteht, wenn tat-
sachlich Daten zwischen dem Bodenreinigungsgeréat
und der Bedieneinheit Ubertragen werden.

[0006] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein
Verfahren der eingangs genannten Art bereitzustellen,
mit dem eine bedarfsgerechte Reinigung der mindestens
einen Bodenflache unter moglichst geringem rechneri-
schen Aufwand erzielt werden kann.

[0007] Diese Aufgabe wird bei einem gattungsgema-
Ben Verfahren erfindungsgemaf dadurch gel6st, dass
mittels einer der Steuereinheitzugeordneten Kameraein-
heit Abbilder der mindestens einen Bodenflache erstellt,
Uber das Kommunikationsnetz an die Bedieneinheit
Ubertragen und von dieser dargestellt werden, und dass
die mindestens eine Bodenflache infolge einer Anwei-
sung der Bedienperson anhand eines vorgegebenen
Reinigungsprogrammes gereinigt wird.

[0008] Das erfindungsgemale Verfahren macht sich
den Vorteil zunutze, dass Uiber das Kommunikationsnetz
nicht nur unidirektional Anweisungen der Bedienperson
an das mindestens eine Bodenreinigungsgerat ibertra-
gen werden kdnnen, sondern bidirektional auch die mit-
tels der Kameraeinheit erstellten Abbilder der Bodenfla-
che an die Bedieneinheit tUbertragen werden kdnnen.
Dies erlaubt es beispielsweise, auf eine in das minde-
stens eine Bodenreinigungsgerat integrierte, rechne-
risch aufwendige und fir das Reinigungsergebnis oft un-
zureichende Schmutzerkennung zu verzichten. Statt-
dessen kann die Bedienperson zuverlassiger als das Bo-
denreinigungsgerat verschmutzte Bereiche auf der min-
destens einen Bodenflache, den Grad der Verschmut-
zung sowie eventuell die Art der Verschmutzung erken-
nen. Ein als verschmutzt erkannter Bereich der minde-
stens einen Bodenflache kann nun teilautonom gereinigt
werden, und zwar anhand eines vorgegebenen Reini-
gungsprogrammes. Dies erfolgt bedarfsgerecht im Be-
reich tatsachlicher Verschmutzung. Die Bedienperson
kann zur bedarfsgerechten Reinigung insbesondere Rei-
nigungsparameter betreffend das Reinigungsprogramm
vorgeben. Beispiele fir Reinigungsparameter sind die
Art der Reinigung, etwa Nass- oder Trockenreinigung,
die Geschwindigkeit des Bodenreinigungsgerates, die
Menge an auf die Bodenflache aufgebrachter Reini-
gungsflissigkeit oder der Anpressdruck eines Reini-
gungswerkzeuges an die Bodenflache.

[0009] Die Kopplung zwischen dem mindestens einen
Bodenreinigungsgerat und der Bedieneinheit Gber das
Kommunikationsnetz erlaubt Uberdies eine benutzer-
freundliche Reinigung der mindestens einen Bodenfla-
che. Diese kann namlich von einer von der Bodenflache
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entfernten Leitstelle oder dergleichen gesteuert und
Uberwacht werden, ohne dass die Bedienperson das Bo-
denreinigungsgerat physisch steuern muss.

[0010] Die Bedienpersonkanndie Anweisungan einer
mit der Bedieneinheit gekoppelten oder von dieser um-
fassten Eingabeeinheit vornehmen, beispielsweise an
einer Tastatur, einer Maus, einem Joystick etc.

[0011] Um der Bedienperson das Erkennen von
Schmutz auf der Bodenflache, die Orientierung des Bo-
denreinigungsgerates im Raum und damit die Steuerung
des Bodenreinigungsgerates zu erleichtern, kann vorge-
sehen sein, dass die Kameraeinheit beweglich am Bo-
denreinigungsgeréat gehalten und mittels einer entspre-
chenden Anweisung durch die Bedienperson bewegt
werden kann.

[0012] Die das Reinigungsprogramm betreffenden
Reinigungsparameter kdnnen im Einzelnen von der Be-
dienperson eingegeben und an das mindestens eine Bo-
denreinigungsgerat Ubertragen werden. Es ist allerdings
auch madglich, dass die Bedienperson ein in einem Spei-
cherglied des Bodenreinigungsgerates hinterlegtes Rei-
nigungsprogramm auswahlt, dieses aus dem Speicher-
glied geladen und vom Bodenreinigungsgerat ausgefihrt
wird.

[0013] Von Vorteil ist es, wenn das mindestens eine
Bodenreinigungsgerat infolge einer Anweisung der Be-
dienperson an eine vorgegebene Startposition bewegt
und das Reinigungsprogramm ausgehend von der Start-
position durchgeflihrt wird. Dadurch kann vor Beginn des
Reinigungsprogrammes ein verschmutzter Bereich ge-
zielt angesteuert werden. Die Bedienperson kann zum
Beispiel dem Bodenreinigungsgerat eine Anweisung er-
teilen, autonom an die Startposition zu fahren. Alternativ
kann die Bedienperson das Bodenreinigungsgerat unter
Verfolgung der Abbilder selbst steuern, bis es die Start-
position einnimmt.

[0014] Gunstigistes, wenn das Reinigungsprogramm
erst nach einer erneuten Anweisung der Bedienperson
ausgefihrt wird, wenn das mindestens eine Bodenreini-
gungsgerat die Startposition einnimmt. Dadurch kann vor
der Reinigung kontrolliert werden, dass das Reinigungs-
programm an der von der Bedienperson gewilinschten
Startposition beginnt.

[0015] Vorzugsweise wird das Reinigungsprogramm
derart ausgefiihrt, dass die mindestens eine Bodenfla-
che anhand eines vorgegebenen Reinigungsmusters ge-
reinigt wird. Dies erlaubt eine bedarfsgerechte, an Grad
und Art der Verschmutzung angepasste sowie eine fla-
chendeckende und damit insgesamt eine zuverlassige
Reinigung der mindestens einen Bodenflache. Das Rei-
nigungsmuster kann beispielsweise einen maanderfor-
migen, einen schlangenlinienférmigen, einen spiralfor-
migen oder einen facherférmigen Reinigungspfad des
mindestens einen Bodenreinigungsgerates vorsehen.
[0016] Vorteilhafterweise wird das Reinigungspro-
gramm derart ausgefiihrt, dass ein Abschnitt vorgege-
bener Abmessungen der mindestens einen Bodenflache
gereinigt wird. Auch dies erlaubt eine bedarfsgerechte
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Reinigung der mindestens einen Bodenflache. Die Be-
dienperson kann beispielsweise die Anweisung erteilen,
einen Abschnitt bestimmter L&nge und bestimmter Breite
oder einen Abschnitt von bestimmtem Radius der min-
destens einen Bodenflache zu reinigen.

[0017] Von Vorteil ist es, wenn das Reinigungspro-
gramm derart ausgefihrt wird, dass die mindestens eine
Bodenflache ausgehend von einer Startposition fiir eine
vorgegebene Wegstrecke in insbesondere geradliniger
Geradeausfahrt des mindestens einen Bodenreini-
gungsgerates gereinigt wird. Diese Art der Reinigung de-
finiert ein einfaches Reinigungsprogramm, welches sich
z.B. fur Korridore von Gebauden oder Bahnsteige von
Bahnhdfen eignet.

[0018] Vorzugsweise wird das Reinigungsprogramm
derart ausgefiihrt, dass die mindestens eine Bodenfla-
che ausgehend von einer Startposition in einerinsbeson-
dere rechteckférmigen oder kreisférmigen Umgebung
derselben gereinigt wird. Dies definiert ein sogenanntes
"Spotreinigungsprogramm", bei dem die Bedienperson
dem mindestens einen Bodenreinigungsgerat Abmes-
sungen der Umgebung der Startposition vorgeben kann.
Die Bodenflache wird zum Beispiel in einer Umgebung
der Startposition von etwa 5 Metern mal 5 Metern oder
10 Metern mal 10 Metern abgereinigt. Diese Spotreini-
gung eignet sich insbesondere fir Abschnitte der min-
destens einen Bodenflache, welche anféllig fur Ver-
schmutzungen sind. Hierzu zahlen beispielsweise zwi-
schen Obst- oder Gemiiseregalen eines Supermarkts
gelegene Bodenflachenabschnitte oder Bodenflachen-
abschnitte rund um sogenannte "Raucherinseln”, etwa
in 6ffentlichen Gebauden wie Bahnhdofen.

[0019] Glnstig ist es, wenn mittels mindestens eines
Radencoders die vom mindestens einen Bodenreini-
gungsgerat zuriickgelegte Wegstrecke und/oder durch-
gefiihrten Richtungsanderungen erfasst und bei der
Steuerung des Reinigungsprogrammes durch die Steu-
ereinheit beriicksichtigt werden. Dies erlaubt eine Kon-
trolle der vom mindestens einen Bodenreinigungsgerat
zuruckgelegten Wegstrecke und der von ihm durchge-
fiihrten Fahrtrichtungsanderungen und somit eine zuver-
Iassigere Ausfiihrung des Reinigungsprogrammes.
[0020] Vorzugsweise wird das Reinigungsprogramm
derart ausgefiihrt, dass in Abhangigkeit des Signales
mindestens eines der Steuereinheit zugeordneten Sen-
sors der Bewegungszustand des mindestens einen Bo-
denreinigungsgerates geandert wird. Dies erlaubt eine
flexiblere und zuverldssigere Ausflihrung des Reini-
gungsprogrammes. Beispielsweise kann anhand des Si-
gnals ermittelt werden, ob die Bewegung des mindestens
einen Bodenreinigungsgerates mit der Vorgabe des Rei-
nigungsprogrammes Ubereinstimmt. Ist dies nicht der
Fall, kann durch eine entsprechende Ansteuerung der
Antriebseinheit durch die Steuereinheit der Bewegungs-
zustand des mindestens einen Bodenreinigungsgerates
so geandert werden, dass dessen Bewegung wieder in
Einklang mit dem vorgegebenen Reinigungsprogramm
erfolgt.
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[0021] Vorzugsweise wird in Abhangigkeit des Signals
des mindestens einen Sensors bei erfolgter oder drohen-
der Kollision des mindestens einen Bodenreinigungsge-
rates mit einem Hindernis das Reinigungsprogramm ge-
stoppt oder unterbrochen. Dies verringert die Gefahr ei-
ner versehentlichen Beschadigung des Bodenreini-
gungsgerates. Zur Erfassung des Hindernisses kann das
Bodenreinigungsgerat beispielsweise einen berlih-
rungssensitiven Sensor und/oder einen Abstandssensor
aufweisen.

[0022] Von Vorteil ist es, wenn in Abhangigkeit des
Signals des mindestens einen Sensors eine Richtungs-
anderung der Bewegung des mindestens einen Boden-
reinigungsgerates durchgefiihrt wird. Dies erlaubt es si-
cherzustellen, dass sich das Bodenreinigungsgerat in
Einklang mit dem vorgegebenen Reinigungsprogramm
bewegt. Beispielsweise kann mit dieser Variante des
Verfahrens ein Reinigungsprogramm durchgefihrt wer-
den, bei dem sich das Bodenreinigungsgerat mit kon-
stantem Abstand langs einer Begrenzung der minde-
stens einen Bodenfliche bewegt (sogenannte "Ab-
standsfahrt"). Dies ist insbesondere bei der Reinigung
von Korridoren oder dergleichen von Vorteil.

[0023] Vorzugsweise wird beieiner sprunghaften, eine
vorgebbare Schwelle (iberschreitenden Anderung des
Signals des mindestens einen Sensors das mindestens
eine Bodenreinigungsgerat um vorzugsweise 180° ge-
wendet. Dies erlaubt es beispielsweise, ein Reinigungs-
programm durchzufiihren, mit dem ein Korridor zuver-
l&ssig gereinigt wird, etwa ein zwischen zwei langser-
streckten Regalen in einem Supermarkt gelegener Kor-
ridor. Die Bedienperson kann zum Beispiel eine Startpo-
sition nahe einem Regal festlegen und das Bodenreini-
gungsgerat anweisen, zunachst eine Abstandsfahrt par-
allel zu den Regalen durchzufiihren. Das Ende der Re-
gale kann durch eine sprunghafte Anderung des Signals
eines Abstandssensors erfasst werden. Daraufhin kann
das Bodenreinigungsgerat gewendet werden und erneut
parallel zu den Regalen bewegt werden, bis deren ge-
genuberliegendes Ende erreicht wird. Dies fihrt erneut
zu einer sprunghaften Anderung des Signals eines Ab-
standssensors, woraufhin eine neue Wendung des Bo-
denreinigungsgerates vorgenommen wird etc. Diese Va-
riante des Verfahrens erlaubt eine zuverldssige soge-
nannte "Gangreinigung" zwischen zwei einander gegen-
Uberliegenden Begrenzungen der Bodenflache.

[0024] Bevorzugt wird der Status, insbesondere eine
Unterbrechung oder der Abschluss des Reinigungspro-
grammes an die Bedieneinheit Gbertragen und von die-
ser signalisiert. Ist das Reinigungsprogramm abge-
schlossen, kann die Bedienperson mittels der Kame-
raeinheit Uberprifen, ob der Abschnitt der mindestens
einen Bodenflache zufriedenstellend gereinigt wurde.
Daraufhin kann die Bedienperson gegebenenfalls eine
erneute Reinigung dieses Abschnittes anweisen. Alter-
nativ weist die Bedienperson das mindestens eine Bo-
denreinigungsgeréat an, ein neues Reinigungsprogramm
zu beginnen. Bei Unterbrechung des Reinigungspro-
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grammes, etwa infolge einer erfolgten oder drohenden
Kollision mit einem Hindernis, kann die Bedienperson
entscheiden, ob und wie das Reinigungsprogramm fort-
gesetzt wird. So ist es mdglich, dass die Bedienperson
die Anweisung erteilt, das Reinigungsprogramm wie vor-
gegeben unter Umfahrung des Hindernisses durchzu-
fuhren. Alternativ kann die Bedienperson das Bodenrei-
nigungsgerat beispielsweise zu einer neuen Startpositi-
on steuern, um dort erneut ein Reinigungsprogramm zu
beginnen.

[0025] Gunstigist es, wenn zwei oder mehr Bodenrei-
nigungsgerate mit der Bedieneinheit gekoppelt und zur
Reinigung der mindestens einen Bodenflache eingesetzt
werden. Wie vorstehend erlautert, erméglicht es das er-
findungsgemafRe Verfahren, von einer entfernten Leit-
stelle Anweisungen Uber das Kommunikationsnetz an
das mindestens eine Bodenreinigungsgerat zu Ubertra-
gen. Bei dieser Variante des Verfahrens kann die Be-
dienperson zwei oder mehr Bodenreinigungsgerate, die
vorzugsweise identisch ausgebildet sind, zugleich steu-
ern. "Zugleich" bedeutet vorliegend nicht, dass Anwei-
sungen an die zwei oder mehr Bodenreinigungsgerate
von der Bedienperson zum selben Zeitpunkt erteilt und
Ubertragen werden. Die Bedienperson kann vielmehr
mittels der Bedieneinheit die zwei oder mehr Bodenrei-
nigungsgerate unabhangig voneinander steuern, wobei
jedem Bodenreinigungsgerat bei Bedarf Anweisungen
Ubermittelt werden kénnen. Diese Variante des Verfah-
rens erlaubt daher eine besonders benutzerfreundliche
und zeitsparende Reinigung der mindestens einen Bo-
denflache.

[0026] Insbesondere kann vorgesehen sein, dass mit-
tels der zwei oder mehr Bodenreinigungsgerate zwei
oder mehr Bodenflachen gereinigt werden. Die Boden-
flachen kénnen dabei in unterschiedlichen Stockwerken
desselben Gebaudes gelegen sein oder in unterschied-
lichen Gebauden, welche auch einen grof3en Abstand
voneinander aufweisen kdnnen. Weil jedes der zwei oder
mehr Bodenreinigungsgerate fur sich Gber das Kommu-
nikationsnetz mit der Bedieneinheit gekoppelt und da-
durch von der Bedienperson gesteuert werden kann,
Iasst sich dadurch ein effizientes Reinigungssystem auf-
bauen.

[0027] Bevorzugt wird mehr als ein Kommunikations-
netz zur Kopplung des mindestens einen Bodenreini-
gungsgerates und der Bedieneinheit miteinander be-
nutzt. Beispielsweise kann vorgesehen sein, dass die
Abbilder der Kameraeinheit Gber ein anderes Kommuni-
kationsnetz an die Bedieneinheit ibertragen werden als
die Anweisungen der Bedienperson von der Bedienein-
heit an die Steuereinheit. Sind zwei oder mehr Boden-
reinigungsgerate vorhanden, kann vorgesehen sein,
dass die Bodenreinigungsgerate Uber unterschiedliche
Kommunikationsnetze mit der Bedieneinheit gekoppelt
sind.

[0028] Eine besonders einfache Durchfiihrung des
Verfahrens wird dadurch erméglicht, dass als Kommu-
nikationsnetz das Internet benutzt wird. Hierbei ist das
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mindestens eine Bodenreinigungsgerat vorzugsweise
kabellos mit dem Internet verbunden, um einen groen
Bewegungsradius des mindestens einen Bodenreini-
gungsgerates auf der mindestens einen Bodenflache si-
cherzustellen. Die Bedieneinheit kann kabellos oder ka-
belgebunden mit dem Internet verbunden sein.

[0029] Alternativ oder ergénzend ist es glinstig, wenn
als Kommunikationsnetz ein kabelloses Kommunikati-
onsnetz benutzt wird, beispielsweise ein langreichweiti-
ges sogenanntes "WWAN" (wireless wide area network)
wie etwa ein kabelloses Telekommunikationsnetz. Dies
erlaubt ebenfalls, einen grofRen Aktionsradius des min-
destens einen Bodenreinigungsgerates sicherzustellen.
Beispielsweise kann als WWAN ein GSM-Netz oder ein
UMTS-Netz benutzt werden.

[0030] Bei beiden zuletzt beschriebenen Varianten
des Verfahrens kdnnen jeweils etablierte und zuverlas-
sige Technologien zur Kopplung des mindestens einen
Bodenreinigungsgerates und der Bedieneinheit mitein-
ander eingesetzt werden. Dies stellt eine zuverlassige
Ubertragung der Abbilder und der Anweisungen sicher.
[0031] Vorzugsweise werden die Abbilder der minde-
stens einen Bodenflache als Videodatenstrom an die Be-
dieneinheit Ubertragen, also quasi-kontinuierlich mit ei-
ner hohen Bildwiederholrate. Bewegungen des minde-
stens einen Bodenreinigungsgerates kénnen dadurch
von der Bedienperson besser erkannt werden.

[0032] Bei einer andersartigen Variante des Verfah-
rens kann vorgesehen sein, dass die Abbilder zu insbe-
sondere regelmafig aufeinander folgenden Zeitpunkten
Ubertragen werden, also diskontinuierlich. Dies erlaubt
es, die vom mindestens einen Bodenreinigungsgerat an
die Bedieneinheit Ubertragene Datenmenge zu reduzie-
ren und Bandbreite des Kommunikationsnetzes zu spa-
ren.

[0033] Bei einer weiteren andersartigen Variante des
Verfahrens kann vorgesehen sein, dass wahrend der
Durchfiihrung des vorgegebenen Reinigungsprogram-
mes bis zu dessen Abschluss oder Unterbrechung keine
Abbilder an die Bedieneinheit Ubertragen werden, sofern
die Bedienperson dies nicht ausdriicklich anweist. Die
Ubertragene Datenmenge kann dadurch erheblich redu-
ziert werden.

[0034] Vorteilhafterweise wird ein von einem Normal-
zustand abweichender Betriebszustand des mindestens
einen Bodenreinigungsgerates von der Steuereinheit er-
kannt, ein dementsprechender Hinweis an die Bedie-
neinheit Ubertragen und von dieser der Bedienperson
signalisiert. Dadurch kénnen beispielsweise Fehlfunktio-
nen des mindestens einen Bodenreinigungsgerates in
der Leitstelle erkannt und eine Reparatur oder Wartung
des mindestens einen Bodenreinigungsgerates veran-
lasst werden.

[0035] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es
auch, ein selbstfahrendes und selbstlenkendes Boden-
reinigungsgerat der eingangs genannten Art zur Durch-
fuhrung des Verfahrens bereitzustellen.

[0036] Diese Aufgabe wird bei einem gattungsgema-
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en Bodenreinigungsgerat erfindungsgemafl dadurch
geldst, dass das Bodenreinigungsgerat eine der Steuer-
einheit zugeordnete Kameraeinheit zur Erstellung von
Abbildern einer zu reinigenden Bodenflache umfasst,
welche Abbilder mittels des Kommunikationsgliedes
Uber das Kommunikationsnetz an die Bedieneinheit
Ubertragbar sind, und dass die Bodenflache infolge einer
Anweisung der Bedienperson anhand eines vorgebba-
ren Reinigungsprogrammes reinigbar ist.

[0037] Eine derartige Ausgestaltung des Bodenreini-
gungsgerates ermdglicht, wie erwahnt, eine bedarfsge-
rechte Reinigung der Bodenflache unter geringem rech-
nerischen Aufwand. Die weiteren bereits im Zusammen-
hang mit der Erlduterung des erfindungsgemafRen Ver-
fahrens erwahnten Vorteile kbnnen mit dem Bodenreini-
gungsgerat ebenfalls erzielt werden.

[0038] Bei einer konstruktiv einfachen Ausgestaltung
des Bodenreinigungsgerates ist es glinstig, wenn die Ka-
meraeinheit mindestens eine Digitalkamera umfasst,
beispielsweise mit einer Auflésung von 640 x 480 Pixeln
bis zu 2 Megapixeln.

[0039] Vorzugsweise ist die Kameraeinheit um zwei
insbesondere senkrecht zueinander ausgerichtete Ach-
sen schwenkbar. Die Kameraeinheit kann mittels einer
entsprechenden Anweisung von der Bedienperson an
der Bedieneinheit verschwenkt werden. Die Bedienper-
son kann dadurch unterschiedliche Abschnitte der Bo-
denflache einsehen und auf Verschmutzungen hin tber-
prifen. Ferner kénnen Begrenzungen der Bodenflache
eingesehen werden. Dies erleichtert der Bedienperson
die Orientierung im Raum.

[0040] Von Vorteil ist es, wenn das Kommunikations-
glied zur Kopplung an das Internet und/oder an ein ka-
belloses Kommunikationsnetz ausgebildet ist. Beispiels-
weise ist das Kommunikationsglied WLAN-fahig, GSM-
fahig, UMTS-fahig oder dergleichen.

[0041] Vorzugsweise umfasst die Steuereinheit ein
Speicherglied zur Speicherung eines oder mehrerer Rei-
nigungsprogramme, so dass es der Bedienperson er-
spart bleibt, ein Reinigungsprogramm kennzeichnende
Reinigungsparameterim Einzelnen an der Bedieneinheit
eingeben zu mussen. Alternativ oder ergéanzend kann
vorgesehen sein, dass in der Bedieneinheit ein oder
mehrere Reinigungsprogramme speicherbar sind.
[0042] Um die vom Bodenreinigungsgerat zuriickge-
legte Wegstrecke und durchgefiihrte Richtungsanderun-
gen zu erfassen, ist es von Vorteil, wenn das Bodenrei-
nigungsgerat jeweils einem Antriebsrad zugeordnete
Radencoder aufweist zur Ermittlung der Anzahl der Um-
drehungen des jeweiligen Antriebsrades.

[0043] Vorteilhafterweise umfasst das Bodenreini-
gungsgerat einen oder mehrere Sensoren zur Erfassung
von Hindernissen auf der Bodenflache und/oder zur Er-
fassung von Begrenzungen der Bodenflache. Dies er-
laubt es, das Reinigungsprogramm anhand des Signales
eines oder mehrerer Sensoren zu steuern. Zur Erfassung
von Hindernissen und/oder von Begrenzungen der Bo-
denflache kann das Bodenreinigungsgerat einen Ab-
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standsensor umfassen, beispielsweise einen Infrarot-
sensor, einen Ultraschallsensor, einen Radarsensor
oder einen Lasersensor. Auch ein berlihrungssensitiver
Sensor kann eingesetzt werden.

[0044] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es
auch, ein Reinigungssystem zur Durchfiihrung des Ver-
fahrens bereitzustellen.

[0045] Diese Aufgabe wird durch ein Reinigungssy-
stem geldst, das mindestens ein Bodenreinigungsgerat
der vorstehend genannten Art umfasst sowie eine von
einer Bedienperson bedienbare Bedieneinheit, die mit
dem mindestens einen Bodenreinigungsgerat tber ein
Kommunikationsnetz koppelbar ist.

[0046] Unter Einsatz eines derartigen Reinigungssy-
stems kdnnen die bereits im Zusammenhang mit der Er-
lauterung des erfindungsgemafen Verfahrens erwahn-
ten Vorteile erzielt werden.

[0047] Das Reinigungssystem umfasst glinstigerwei-
se zwei oder mehr Bodenreinigungsgerate, die mit der
Bedieneinheit koppelbar sind. Dadurch ist die Méglich-
keit gegeben, zwei oder mehr Bodenflachen gleichzeitig
und unabhangig voneinander zu reinigen, wobei die Be-
dienperson die zwei oder mehr Bodenreinigungsgerate
von einer gemeinsamen Bedieneinheit aus steuern und
Uberwachen kann.

[0048] Im Rahmen der Erfindung kann auch vorgese-
hen sein, dass mehr als nur eine Bedieneinheit einge-
setzt wird. Dies gibt die Mdglichkeit, das mindestens eine
Bodenreinigungsgerat von mehr als nur einer Bedienein-
heit aus zu steuern und zu tberwachen.

[0049] Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter
Ausfiihrungsformen der Erfindung dient im Zusammen-
hang mit der Zeichnung der néheren Erlauterung der Er-
findung. Es zeigen:

Figur 1:  eine perspektivische Ansicht eines erfin-
dungsgemafien Bodenreinigungsgerates auf
einer zu bearbeitenden Bodenflache;

Figur 2:  ein Blockdiagramm des Steuersystems des
Bodenreinigungsgeréates;

Figur 3:  eine schematische Darstellung der Anwen-
dung eines erfindungsgemafien Reinigungs-
systems, umfassend drei Exemplare des Bo-
denreinigungsgeréates aus Figur 1 und
Figur4:  eine schematische Darstellung von zwei un-
terschiedlichen, mit dem Bodenreinigungs-
gerat aus Figur 1 durchgefihrten Reini-
gungsprogrammen auf einer ausschnittswei-
se dargestellten Bodenflache.

[0050] Figur 1 zeigt in perspektivischer Ansicht eine
bevorzugte Ausfiihrungsform eines mit dem Bezugszei-
chen 10 belegten Bodenreinigungsgerates, dessen
Steuersystem in Figur 2 blockschaltartig dargestellt ist.
Das Bodenreinigungsgerat 10 ist als selbstfahrendes
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und selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat und insbe-
sondere als Schrubbmaschine ausgestattet. Es ermdg-
licht eine teilautonome Reinigung einer Bodenflache 12,
bei der unter Anweisung einer Bedienperson ausgehend
von einer Startposition ein Abschnitt der Bodenflache 12
anhand eines vorgegebenen Reinigungsprogrammes
gereinigt wird. Dies wird im Einzelnen noch nachstehend
erlautert.

[0051] Zur Fortbewegung auf der Bodenflache 12 um-
fasst das Bodenreinigungsgerat 10 ein Fahrwerk 14 mit
zwei um eine gemeinsame Drehachse drehbaren An-
triebsradern 15 und 16, denen Antriebsmotoren 18 bzw.
19 zugeordnet sind. Die Antriebsmotoren 18 und 19 ste-
hen Uber Steuerleitungen 21 bzw. 22 mit einer Steuer-
einheit 24 sowie mit an sich bekannten, nicht dargestell-
ten elektrischen Batterien in elektrischer Verbindung. Die
Antriebsrader 15, 16 und die Antriebsmotoren 18, 19 bil-
den eine Antriebseinheit 26 des Bodenreinigungsgerates
10 zum selbsttatigen Bewegen Uber die Bodenflache 12.
[0052] Den Antriebsmotoren 18, 19 ist jeweils ein Ra-
dencoder 28 bzw. 29 zugeordnet, die Uber Signalleitun-
gen 31 bzw. 32 mit der Steuereinheit 24 verbunden sind.
Anhand der Radencoder 28, 29 kann die Anzahl der Um-
drehungen der Antriebsrader 15 bzw. 16 erfasst werden.
Uber die Signalleitungen 31 und 32 kann diese Informa-
tion an die Steuereinheit 24 Gbermittelt werden. Die Steu-
ereinheit 24 kann anhand eines Rechengliedes 34 die
vom Bodenreinigungsgerat 10 zuriickgelegte Wegstrek-
ke sowie durchgefiihrte Richtungsanderungen anhand
der Radencoder-Information errechnen.

[0053] Uber eine selbsttatige Bewegung hinaus kann
das Bodenreinigungsgerat 10 von einer Bedienperson
schiebend gesteuert werden, indem sie sich einer an der
Riickseite 36 des Bodenreinigungsgerates 10 angeord-
neten Bedieneinheit 38 bedient.

[0054] Zur Reinigung der Bodenflache 12 umfasst das
Bodenreinigungsgerat 10 eine Schrubbeinheit 40, die
untenseitig an der Vorderseite 42 des Bodenreinigungs-
gerates 10 angeordnet ist, sowie eine Schmutzaufnah-
meeinheit 44 an der Riickseite 36. Mittels der Schrub-
beinheit 40 kann Schmutz von der Bodenflache 12 unter
Einsatz einer in einem Tank 46 gespeicherten Reini-
gungsflissigkeit abgeldst werden. Das Gemisch aus
Reinigungsflissigkeit und Schmutz kann mittels der
Schmutzaufnahmeeinheit 44 von der Bodenflache 12
aufgenommen und in einen Schmutzflissigkeitsbehalter
48 uberfuhrt werden.

[0055] Die Schrubbeinheit 40 und die Schmutzaufnah-
meeinheit 44 bilden eine in Figur 2 mit dem Bezugszei-
chen 50 belegte Bodenreinigungseinheit des Bodenrei-
nigungsgerates 10. Die Bodenreinigungseinheit 50 ist
durch eine Steuerleitung 52 mit der Steuereinheit 24 ver-
bunden. Uber die Steuerleitung 52 kénnen Reinigungs-
parameter, die dem Bodenreinigungsgerat 10 beispiels-
weise von einer Bedienperson vorgegeben werden, von
der Steuereinheit 24 an die Bodenreinigungseinheit 50
Ubertragen und bei der Reinigung der Bodenflache 12
bericksichtigt werden. Zu Reinigungsparametern zah-
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len z.B. die Menge an aufgebrachter Reinigungsflissig-
keit, der Anpressdruck der Schrubbeinheit 40 auf die Bo-
denflache 12, die Rotationsgeschwindigkeit eines Reini-
gungswerkzeuges der Schrubbeinheit 40 etc.

[0056] Weiter umfasst das Bodenreinigungsgerat 10
eine Sensoreinheit 54, die mit der Steuereinheit 24 tiber
eine Signalleitung 56 verbunden ist. Die Sensoreinheit
54 weist u.a. ein Sensorelement 58 an einer Seitenflache
sowie ein Sensorelement 60 an der Vorderseite 42 des
Bodenreinigungsgerates 10 auf. Bei den Sensorelemen-
ten 58 und 60 handelt es sich insbesondere um Ab-
standssensoren, z.B. in Form von Ultraschallsensoren,
Infrarotsensoren, Radarsensoren, Lasersensoren oder
dergleichen. Dies ermdglicht es, die Bodenflache 12 ein-
fassende Begrenzungen oder ein sich auf der Bodenfla-
che 12 befindendes Hindernis zu erfassen und diese In-
formation der Steuereinheit 24 bereitzustellen. Diese In-
formation kann von der Steuereinheit 24 dahingehend
verarbeitet werden, das Bodenreinigungsgerat 10 bei
drohender Kollision mit einer Begrenzung der Bodenfla-
che 12 oder einem Hindernis unter geeigneter Ansteue-
rung der Antriebsmotoren 18 und 19 zu stoppen. Anhand
der Informationen der Sensoreinheit 54 kann die Steu-
ereinheit 24 die Antriebsmotoren 18 und 19 auch derart
ansteuern, dass das Bodenreinigungsgerat 10 eine so-
genannte "Abstandsfahrt" durchfiihrt. Bei einer Ab-
standsfahrt wird das Bodenreinigungsgerat 10 mit kon-
stantem Abstand zu einer Begrenzung der Bodenflache
12 oder einem Hindernis auf der Bodenflache 12 bewegt.
[0057] Ferner kann die Sensoreinheit 54 einen berih-
rungssensitiven Sensor umfassen, damit eine Kollision
mit einer Begrenzung der Bodenflache 12 oder einem
Hindernis detektiert werden kann.

[0058] AuRerdem umfasst das Bodenreinigungsgerat
10 eine nahe der Vorderseite 42 auf einem sich ndhe-
rungsweise vertikal erstreckenden Trager 62 angeord-
nete Kameraeinheit 64. Die Kameraeinheit 64 umfasst
eine Digitalkamera 66 mit einer Auflésung von beispiels-
weise 640 x 480 Pixeln bis zu 2 Megapixeln. Die Digital-
kamera 66 ist anhand einer in der Zeichnung nicht dar-
gestellten Verstellmechanik um zwei senkrecht zueinan-
der stehende und ebenfalls nicht dargestellte Achsen
verschwenkbar am Trager 62 gehalten, namlich um eine
horizontale Schwenkachse und um eine vertikale
Schwenkachse.

[0059] Durch eine Steuerleitung 68 ist die Kameraein-
heit 64 mit der Steuereinheit 24 verbunden. Zum Einen
kann uber die Steuerleitung 68 die Verstellmechanik von
der Steuereinheit 24 angesteuert werden, und zum An-
deren kénnen Bildaufnahmeparameter, wie z.B. die Bild-
wiederholrate, die Bildauflosung, der Kontrast, die Hel-
ligkeit oder dergleichen zur Ansteuerung der Digitalka-
mera 66 an diese Ubertragen werden. Von der Digitalka-
mera 66 erstellte Abbilder, insbesondere Abbilder der
Bodenflache 12, kénnen Uber eine Signalleitung 70 an
die Steuereinheit 24 ibermittelt werden.

[0060] Ferner umfasst das Bodenreinigungsgerat 10
ein Speicherglied 72 als Bestandteil der Steuereinheit
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24. Im Speicherglied 72 kdnnen Reinigungsprogramme
zur Reinigung der Bodenflache 12, auf die nachfolgend
noch eingegangen wird, sowie die Reinigungsprogram-
me betreffende Reinigungsparameter gespeichert wer-
den.

[0061] Die Steuereinheit 24 weist aul’erdem ein Kom-
munikationsglied 74 auf, das in ein Sendeglied 76 zum
Versenden von Daten und ein Empfangsglied 78 zum
Empfangen von Daten unterteilt ist. Das Kommunikati-
onsglied 74 erméglicht die Kopplung des Bodenreini-
gungsgerates 10 an ein Kommunikationsnetz, wovon in
Figur 3 beispielhaft und schematisch das Internet 80 als
Kommunikationsnetz 82 dargestellt ist.

[0062] An das Internet 80 kann das Bodenreinigungs-
gerat 10 insbesondere kabellos per WLAN gekoppelt
werden, indem das Kommunikationsglied 74 mit einem
WLAN-fédhigem Modem 84 auf an sich bekannte und des-
wegen nicht ndher erlduterte Weise kommuniziert. M6g-
lich ware auch eine kurzreichweitige kabellose Kopplung
Uber das Kommunikationsglied 74 an eine hierfiir ent-
sprechend ausgestaltete Gegenstelle, etwa Uber eine
Bluetooth- oder Uber eine Infrarotverbindung.

[0063] Des Weiteren kann das Bodenreinigungsgerat
10 Uber das Kommunikationsglied 74 mit einem kabel-
losen Kommunikationsnetz gekoppelt werden, z. B. ei-
nem langreichweitigen sogenannten "WWAN" wie etwa
einem kabellosen Telekommunikationsnetz. Insbeson-
dere ist das Kommunikationsglied 74 GSM- und UMTS-
fahig, so dass Uber ein GSM-Netz oder Uber ein UMTS-
Netz Verbindungen des Bodenreinigungsgerates 10 mit
anderen Netzteilnehmern eingegangen werden kdnnen.
[0064] Die Mbglichkeit, das Bodenreinigungsgerat 10
Uber ein Kommunikationsnetz wie das Internet 80, ein
GSM-Netz oder ein UMTS-Netz mit weiteren Netzteil-
nehmern zu koppeln, erlaubt den Aufbau einer in Figur
3 schematisch dargestellten bevorzugten Ausfiihrungs-
form eines erfindungsgemafien Reinigungssystems 86.
Die nachfolgend erlauterte Funktionsweise des Boden-
reinigungsgerates 10 sowie des Reinigungssystems 86
ermdglicht ferner die Durchfiihrung eines bevorzugten
Ausfiihrungsbeispiels eines erfindungsgemafen Ver-
fahrens zur Reinigung der Bodenflache 12 mittels des
Bodenreinigungsgerates 10 und des Reinigungssy-
stems 86.

[0065] Das Reinigungssystem 86 weist drei identische
Exemplare des Bodenreinigungsgerates 10 auf, und es
kénnte noch weitere Bodenreinigungsgerate 10 identi-
scher oder unterschiedlicher Bauweise umfassen. Ein
erstes Bodenreinigungsgerat 10 befindet sich in einem
ersten Geb4ude 88, und weitere Bodenreinigungsgerate
10 befinden sich in einem zweiten Gebaude 89 und ei-
nem dritten Gebaude 90. In den Gebauden 89 und 90
befindet sich jeweils ein WLAN-Modem 84, das an das
Internet 80 angeschlossen ist. Dadurch kénnen die Bo-
denreinigungsgerate 10 in den Gebauden 89 und 90 an
das Internet 80 Uber WLAN gekoppelt werden. Das Bo-
denreinigungsgerat 10 im Gebdude 88 kann Gber GSM
oder UMTS an ein GSM-Netz bzw. ein UMTS-Netz ge-
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koppelt werden, welche beide in der Zeichnung nicht dar-
gestellt sind.

[0066] Das Reinigungssystem 86 weist ferner eine Be-
dieneinheit 92 auf, die vorliegend einen Laptop 94 um-
fasst. Die Bedieneinheit 92 umfasst ferner Eingabeein-
heiten, beispielsweise in Gestalt der Tastatur 96 oder
des Touchpads 98 des Laptops 94 sowie in Gestalt eines
Joysticks 100, der mitdem Laptop 94 verbunden ist. M6g-
lich ware auch eine Eingabeeinheit in Form einer Maus
oder in Form einer Bedieneinheit, die wie die Bedienein-
heit 38 des Bodenreinigungsgerates 10 ausgebildet und
ebenfalls mit dem Laptop 94 gekoppelt ist.

[0067] Der Laptop 94 kann an das Internet 80 gekop-
pelt werden, z.B. Uber ein Anschlusskabel 102 und ein
an das Internet 80 angeschlossene Modem 104. Ferner
kann der Laptop 94 (iber eine WLAN-fahige Funkkarte
106 kabellos per WLAN-Verbindung mitdem Modem 104
gekoppelt werden. Uber die Funkkarte 106 ist auch ein
Aufbau einer GSM-Verbindung oder einer UMTS-Ver-
bindung ber ein GSM-Netz bzw. ein UMTS-Netz mog-
lich.

[0068] Somit kdnnen alle drei Bodenreinigungsgerate
10 Uber ein Kommunikationsnetz mit der Bedieneinheit
92 gekoppelt werden, so dass Uber das jeweilige Kom-
munikationsnetz Daten zwischen der Bedieneinheit 92
und dem jeweiligen Bodenreinigungsgerat 10 ausge-
tauscht werden kdnnen. Zwischen der Bedieneinheit 92
und jedem der Bodenreinigungsgerate 10 kann zu einem
gegebenen Zeitpunkt eine Verbindung bestehen. "Ge-
koppelt" bedeutet vorliegend nicht notwendigerweise,
dass die Verbindung zu jedem Zeitpunkt aufrechterhal-
ten werden muss. Es ist durchaus mdglich, dass eine
Verbindung zwischen der Bedieneinheit 92 und dem je-
weiligen Bodenreinigungsgerat 10 nur dann aufgebaut
wird, wenn Daten zwischen der Bedieneinheit 92 und
dem Bodenreinigungsgerat 10 ausgetauscht werden.
[0069] Der vorstehend erlauterte Aufbau des Reini-
gungssystems 86 ermdglicht eine effiziente teilautonome
Reinigung der Bodenflachen 12 in den Gebauden 88, 89
und 90, und zwar folgendermalen:

Mittels der Digitalkamera 66 des jeweiligen Boden-
reinigungsgerates 10 kénnen Abbilder der zu reini-
genden Bodenflache 12 erstellt und tiber die Signal-
leitung 70 an die Steuereinheit 24 Gbermittelt wer-
den. Die Abbilder kénnen Uber das Sendeglied 76
des Kommunikationsgliedes 74 und tber das Kom-
munikationsnetz, also das Internet 80 oder ein GSM-
Netz oder ein UMTS-Netz an die Bedieneinheit 92
Ubertragen und an deren Bildschirm 108 dargestellt
werden.

Eine Bedienperson kann anhand der Abbilder Aus-
mal, Grad und Art der Verschmutzung der Boden-
flache 12 erkennen. Die Erkennung von Verschmut-
zungen der Bodenflache 12 durch die Bedienperson
ist einer autonomen Erkennung durch eine eventuell
im Bodenreinigungsgerat 10 angeordnete automa-
tische Schmutzerkennungseinheit deutlich tberle-
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gen. AuRerdem erlaubt dies, die fur den Betrieb des
Schmutzerkennungssystems erforderliche Rechen-
leistung in der Steuereinheit 24 erheblich zu redu-
Zieren.

[0070] Hat die Bedienperson die Verschmutzung er-
kannt, kann sie dem Bodenreinigungsgerat 10 Uber das
Kommunikationsnetz eine Anweisung erteilen, eine be-
stimmte Startposition auf der Bodenflache 12 anzufahren
und diese Bodenflache 12 anhand eines von der Bedien-
person vorgegebenen Reinigungsprogrammes ab-
schnittsweise zu reinigen. Es kann auch ein Reinigungs-
programm gestartet werden, das an der aktuellen Posi-
tion des Bodenreinigungsgerates 10 beginnt, ohne dass
das Bodenreinigungsgerat 10 zuvor an eine Startposition
gefahren wird.

[0071] Die Steuerung des Bodenreinigungsgerates 10
zu der Startposition kann dabei zum Einen "auf Sicht"
erfolgen. Beispielsweise kann sich die Bedienperson
hierflr des Joysticks 100 bedienen. Steueranweisungen
werden Uber das Kommunikationsnetz an das Emp-
fangsglied 78 tUbertragen, und die Steuereinheit 24 steu-
ert die Antriebsmotoren 18 und 19 derart an, dass sich
das Bodenreinigungsgerat 10 in die von der Bedienper-
son gewlinschte Richtung bewegt. Durch laufende Er-
stellung von Abbildern der Bodenflache 12 mittels der
Digitalkamera 66 und deren Darstellung am Bildschirm
108 kann die Bedienperson die Bewegung des Boden-
reinigungsgerates 10 kontrollieren.

[0072] Zum Anderen ist es auch méglich, dass die Be-
dienperson mittels einer hierflr ausgebildeten Software
eine Startposition auf einem am Bildschirm 108 darge-
stellten Abbild markiert und Gber das Kommunikations-
netz die Anweisung an das Bodenreinigungsgerat 10 er-
teilt, sich selbsttatig zu der Startposition zu bewegen.
Auch in diesem Fall erfolgt eine entsprechende Ansteue-
rung der Antriebsmotoren 18 und 19 durch die Steuer-
einheit 24.

[0073] An der Startposition angelangt, kann die Be-
dienperson dem Bodenreinigungsgerat 10 eine weitere
Anweisung zur Durchfiihrung eines Reinigungsprogram-
mes erteilen. Dies ist in Figur 4 schematisch dargestellt,
in der zwei Bodenflachenausschnitte 110 und 112 einer
Bodenflache 12 eines Supermarktes gezeigt sind.
[0074] Zueinem ersten Zeitpunkt befindet sich das Bo-
denreinigungsgerat 10 an einer Position 114 auf dem
Bodenflachenausschnitt 110. Die Bedienperson erkennt
anhand der Abbilder der Bodenflache 12 einen zwischen
zwei Obst- oder Gemuseregalen 116 und 117 stark ver-
schmutzten Bereich des Bodenflachenausschnittes 110.
Die Bedienperson weist das Bodenreinigungsgerat 10
an, zu einer Startposition 118 zu fahren, dies ist in Figur
4 durch eine gestrichelte Linie 120 dargestellt.

[0075] Fdir einen stark verschmutzten Bereich, wie er
zwischen den Regalen 116 und 117 vorliegt, eignet sich
als Reinigungsprogramm die sogenannte "Spotreini-
gung". Bei der Spotreinigung wird in einer Umgebung
der Startposition 118 von vorgegebenen Abmessungen



15 EP 2 387 931 A2 16

eine teilautonome Reinigung vom Bodenreinigungsgerat
10 anhand eines vorgegebenen Fortbewegungsmusters
122 durchgefiihrt. Vorliegend ist das Fortbewegungsmu-
ster 122 eine Fahrt gemal eckiger Spiralform. Moglich
ware zum Beispiel auch eine méaanderférmige, eine fa-
cherférmige oder eine schlangenlinienférmige Fahrt.
[0076] Die Artdes Reinigungsprogrammes sowie Rei-
nigungsparameter betreffend denselben kdnnen bei-
spielsweise im Speicherglied 72 hinterlegt und von der
Bedienperson an der Bedieneinheit 92 aus dieser abge-
rufen und aktiviert werden. Es ist auch mdglich, dass die
Bedienperson an der Bedieneinheit 92 samtliche das
Reinigungsprogramm betreffende Parameter einstellt,
die Parameter an das Bodenreinigungsgerat 10 Uber-
tragt und daraufhin das Reinigungsprogramm startet.
[0077] Der Ablauf des Reinigungsprogrammes erfolgt
teilautonom, wobei sich das Bodenreinigungsgerat 10
anhand des vorgegebenen Fortbewegungsmusters 122
bewegt und die Bodenflache 12 reinigt. Die Kontrolle der
Wegstrecke sowie der durchgefiihrten Richtungsénde-
rungen ist anhand der der Steuereinheit 24 Gbermittelten
Informationen der Radencoder 28 und 29 maéglich.
[0078] Hat das Bodenreinigungsgerat 10 vorliegend
das vorgegebene Reinigungsprogramm "Spotreinigung"
zwischen den Regalen 116 und 117 beendet, fahrt es in
eine Schlussposition 124. Ferner wird ein den Abschluss
des Reinigungsprogrammes anzeigender Hinweis Uber
das Kommunikationsnetz an die Bedieneinheit 92 tber-
tragen und der Bedienperson signalisiert. Die Bedien-
person kann daraufhin anhand der Abbilder der Boden-
flache 12 das Ergebnis der Bodenreinigung kontrollieren.
Daraufhin kann die Bedieneinheit, je nach Bedarf, eine
erneute Reinigung der Bodenflache 12 zwischenden Re-
galen 116 und 117 anweisen oder das Bodenreinigungs-
gerat 10 zu einem weiteren verschmutzten Abschnitt der
Bodenflache 12 steuern und ein neues Reinigungspro-
gramm vorgeben.

[0079] Auf dem Bodenflachenabschnitt 112 befinden
sich zwei langserstreckte Regale 126 und 127, zwischen
denen ein langer Korridor 128 gebildet ist. Fir die Rei-
nigung des Korridors 128 empfiehlt sich eine sogenannte
"Gangreinigung". Bei der Gangreinigung wird das Bo-
denreinigungsgerat 10 jeweils parallel zu den Regalen
126 und 127 bewegt. Dies kann, wie erwahnt, anhand
der Informationen der Sensoreinheit 54 kontrolliert wer-
den. Andert sich beispielsweise das von einem Ab-
standssensor Uber die Signalleitung 56 an die Steuer-
einheit 24 Ubermittelte Messsignal sprunghaft, kann ein
Ende der Regale 126 und 127 erkannt und eine 180°-
Wendung des Bodenreinigungsgerates 10 eingeleitet
werden.

[0080] Vorliegend befindet sich das Bodenreinigungs-
gerat 10 zu einem ersten Zeitpunkt an einer Position 130
auf dem Bodenflachenabschnitt 112. Die Bedienperson
erkennt anhand der Abbilder der Digitalkamera 66 am
Bildschirm 108 den Korridor 128 zwischen den Regalen
126 und 127. Sie weist das Bodenreinigungsgerat 10 an,
zu einer Startposition 132 langs eines durch eine gestri-
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chelte Linie 134 symbolisierten Fahrweges zu fahren.
[0081] An der Startposition 132 weist die Bedienper-
son das Bodenreinigungsgerat 10 an, das Reinigungs-
programm "Gangreinigung" durchzuflihren. Das Boden-
reinigungsgerat 10 bewegt sich daher in Abstandsfahrt
so lange unter Kontrolle des Messsignals der Sensorein-
heit 54 parallel zu den Regalen 126 und 127, bis sich
das Messsignal sprunghaft andert, weil das Ende der
Regale 126 und 127 erreicht ist. Das Ende der Regale
126 und 127 wird erkannt, und es wird eine 180°-Wen-
dung des Bodenreinigungsgerates 10 eingeleitet und er-
neut eine Abstandsfahrt parallel zu den zu den Regalen
126 und 127 durchgefihrt.

[0082] Auf diese Weise erfolgt in maanderférmige
Fahrt eine autonome Reinigung des Korridors 128 bis zu
einer Schlussposition 136. An der Schlussposition 136
wird vom Bodenreinigungsgerat 10 erkannt, dass eine
weitere 180°-Wendung aufgrund des zu geringen Ab-
standes zum Regal 126 nicht mehr méglich ist. Ein Hin-
weis, dass das Reinigungsprogramm abgeschlossen ist,
wird an die Bedieneinheit 92 Ubertragen und von dieser
der Bedienperson signalisiert.

[0083] Dem Bodenreinigungsgerat 10 kdnnen auch
andersartige Reinigungsprogramme von der Bedienper-
son vorgegeben werden. Hierzu z&hlen beispielsweise
die sogenannte "Wegstreckenreinigung", bei der ausge-
hend von einer Startposition in geradliniger Geradeaus-
fahrt des Bodenreinigungsgerates 10 ein Abschnitt der
Bodenflache 12 vorgegebener Wegstrecke gereinigt
wird.

[0084] Fernerist die sogenannte "Kollisionsreinigung"
mdglich, bei der sich das Bodenreinigungsgerat 10 in
geradliniger Geradeausfahrt so lange auf der Bodenfla-
che 12 bewegt, bis von der Sensoreinheit 54 eine tat-
séachliche oder drohende Kollision mit einem Hindernis
auf der Bodenflache 12 oder einer Begrenzung dersel-
ben erkannt wird. Ist dies der Fall, wird die Bewegung
des Bodenreinigungsgerates 10 durch entsprechende
Ansteuerung der Antriebsmotoren 18 und 19 gestoppt
und ein Hinweis an die Bedienperson Uber das Kommu-
nikationsnetz Ubertragen und von der Bedieneinheit 92
signalisiert.

[0085] Die Durchfihrung des vorstehend erwahnten
Verfahrens mittels des erfindungsgeméafien Bodenreini-
gungsgerates 10 und des erfindungsgemafRen Reini-
gungssystems 86 ermdglicht eine benutzerfreundliche,
bedarfsgerechte und besonders effiziente Reinigung von
Bodenflachen 12. Die Bedienperson kann von einer Leit-
stelle oder Fernwarte, die sich in groRem Abstand zu den
Gebauden 88, 89 und 90 befindet, die Steuerung und
Uberwachung der Bodenreinigungsgerate 10 vorneh-
men. Die Bodenreinigungsgerate 10 konnen, wie er-
wahnt, unabhangig voneinander zur gleichen Zeit ange-
steuert werden. Dies gibt die Mdglichkeit, zugleich eine
Mehrzahl von Bodenflachen 12 zu reinigen. Die Reini-
gung der Bodenflachen 12 kann von nur einer Bedien-
person in der Leitstelle vorgenommen werden. Zusatz-
lich sind hierflir nur konstruktiv einfache und preisgln-
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stige Aufwendungen erforderlich.

[0086]

Da die Bedienperson Uber die Art des Reini-

gungsprogrammes, die Reinigungsparameter und die
Startposition auf der Bodenflache 12 entscheiden kann,
ist eine bedarfsgerechte Reinigung nach Art und Umfang
der Verschmutzung mdglich.

Patentanspriiche

1.

Verfahren zur Reinigung mindestens einer Boden-
flache mit mindestens einem selbstfahrenden und
selbstlenkenden Bodenreinigungsgerat, das eine
Antriebseinheit, eine Bodenreinigungseinheit und
eine Steuereinheit zur Steuerung der Bewegung des
mindestens einen Bodenreinigungsgerates auf-
weist, wobei das mindestens eine Bodenreinigungs-
gerat mittels eines Kommunikationsgliedes der
Steuereinheit Gber ein Kommunikationsnetz mit ei-
ner externen Bedieneinheit gekoppelt wird und An-
weisungen einer Bedienperson an der Bedieneinheit
zur Steuerung des mindestens einen Bodenreini-
gungsgerates Uber das Kommunikationsnetz an die
Steuereinheit Ubertragen werden, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mittels einer der Steuereinheit
zugeordneten Kameraeinheit Abbilder der minde-
stens einen Bodenflache erstellt, iber das Kommu-
nikationsnetz an die Bedieneinheit Gbertragen und
von dieser dargestellt werden, und dass die minde-
stens eine Bodenflache infolge einer Anweisung der
Bedienperson anhand eines vorgegebenen Reini-
gungsprogrammes gereinigt wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das mindestens eine Bodenreini-
gungsgerat infolge einer Anweisung der Bedienper-
son an eine vorgegebene Startposition bewegt und
das Reinigungsprogramm ausgehend von der Start-
position durchgefiihrt wird.

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Reinigungsprogramm erst nach
einer erneuten Anweisung der Bedienperson aus-
geflhrt wird, wenn das mindestens eine Bodenrei-
nigungsgerat die Startposition einnimmt.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Reini-
gungsprogramm derart ausgefiihrt wird, dass die
mindestens eine Bodenflache anhand eines vorge-
gebenen Reinigungsmusters gereinigt wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Reini-
gungsprogramm derart ausgefiihrt wird, dass die
mindestens eine Bodenflache ausgehend von einer
Startposition in einer Umgebung derselben gereinigt
wird.
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6.

10.

11.

12.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass mittels min-
destens eines Radencoders die vom mindestens ei-
nen Bodenreinigungsgerat zurickgelegte Weg-
strecke und/oder durchgefiihrten Richtungsénde-
rungen erfasst und bei der Steuerung des Reini-
gungsprogrammes durch die Steuereinheit bertick-
sichtigt werden.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Reini-
gungsprogramm derart ausgefihrt wird, dass in Ab-
hangigkeit des Signals mindestens eines der Steu-
ereinheit zugeordneten Sensors der Bewegungszu-
stand des mindestens einen Bodenreinigungsgera-
tes geandert wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Status
des Reinigungsprogrammes an die Bedieneinheit
Ubertragen und von dieser signalisiert wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass zwei oder
mehr Bodenreinigungsgerate mit der Bedieneinheit
gekoppelt und zur Reinigung der mindestens einen
Bodenflache eingesetzt werden.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass mehr als ein
Kommunikationsnetz zur Kopplung des mindestens
einen Bodenreinigungsgerates und der Bedienein-
heit miteinander benutzt wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass einvon einem
Normalzustand abweichender Betriebszustand des
mindestens einen Bodenreinigungsgerates von der
Steuereinheit erkannt, ein dementsprechender Hin-
weis an die Bedieneinheit (ibertragen und von dieser
der Bedienperson signalisiert wird.

Bodenreinigungsgerat zur Durchfihrung des Ver-
fahrens nach einem der voranstehenden Anspru-
che, das selbstfahrend und selbstlenkend ausgebil-
det ist und eine Antriebseinheit (26), eine Bodenrei-
nigungseinheit (50) und eine Steuereinheit (24) zur
Steuerung der Bewegung des Bodenreinigungsge-
rates (10) umfasst, wobei die Steuereinheit (24) ein
Kommunikationsglied (74) zur Kopplung des Boden-
reinigungsgerates (10) an eine externe Bedienein-
heit (92) Uber ein Kommunikationsnetz (82) auf-
weist, Uber das Anweisungen einer Bedienperson
an der Bedieneinheit (92) zur Steuerung des Boden-
reinigungsgerates (10) Ubertragbar sind, dadurch
gekennzeichnet, dass das Bodenreinigungsgerat
(10) eine der Steuereinheit (24) zugeordnete Kame-
raeinheit (64) zur Erstellung von Abbildern einer zu
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reinigenden Bodenflache (12) umfasst, welche Ab-
bilder mittels des Kommunikationsgliedes (74) tGber
das Kommunikationsnetz (82) an die Bedieneinheit
(92) Uibertragbar sind, und dass die Bodenflache (12)
infolge einer Anweisung der Bedienperson anhand
eines vorgebbaren Reinigungsprogrammes reinig-
bar ist.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 12, dadurch
gekennzeichnet, dass die Kameraeinheit (64) um
zwei vorzugsweise senkrecht zueinander ausge-
richtete Achsen schwenkbar ist.

Bodenreinigungsgerat nach Anspruch 12 oder 13,
dadurch gekennzeichnet, dass das Kommunika-
tionsglied (74) zur Kopplung an das Internet (80)
und/oder an ein kabelloses Kommunikationsnetz
ausgebildet ist.

Bodenreinigungsgerat nach einem der Anspriiche
12 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinheit (24) ein Speicherglied (72) zur Spei-
cherung eines oder mehrerer Reinigungsprogram-
me umfasst.

Reinigungssystem zur Durchfihrung des Verfah-
rens nach einem der Anspriiche 1 bis 11, umfassend
mindestens ein Bodenreinigungsgeréat (10) nach ei-
nem der Anspriiche 12 bis 15 sowie eine von einer
Bedienperson bedienbare Bedieneinheit (92), die
mit dem mindestens einen Bodenreinigungsgerat
(10) Uber ein Kommunikationsnetz (82) koppelbar
ist.

Reinigungssystem nach Anspruch 16, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Reinigungssystem (86)
zwei oder mehr Bodenreinigungsgerate (10) um-
fasst, die mit der Bedieneinheit (92) koppelbar sind.
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