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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Dunstabzugsvorrich-
tung und ein Verfahren zum Ansteuern eines Liftermo-
tors eines Liifters sowie ein Verfahren zur Luftreinigungs-
wirkungsermittlung.

[0002] Bei bekannten Liftungskonzepten erfolgt die
Erkennung von Dampfen und/oder Wrasen mittels eines
aullerhalb der Dunstabzugsvorrichtung, im sichtbaren
Bereich der Dunstabzugsvorrichtung liegenden Sen-
sors. Zusatzlich oder alternativ erfolgt die Einstellung der
Liftergeschwindigkeit zur Absaugung der Dampfe
und/oder Wrasen mittels in/an der Dunstabzugsvorrich-
tung verfugbarer Lifterstufen des Liftermotors des Luif-
ters der Dunstabzugsvorrichtung. Die dabei eingesetz-
ten Sensoren sind Ublicherweise Gassensoren, Feucht-
esensoren, Temperatursensoren und/oder Ultraschall-
sensoren.

[0003] Die Ansteuerung des Lifters der Dunstabzugs-
vorrichtung auf unterschiedliche Lifterstufen erfolgt in
der Regel dadurch, dass jeder Lufterstufe gewohnlicher
Weise ein vorgegebener fester Schwellwert fir die Sen-
sorinformation zugeordnet wird, so dass bei Unter- oder
Uberschreiten dieses Schwellwertes durch die Sensor-
information, in die nachstniedrigere oder -hdhere Lifter-
stufe geschaltet wird.

[0004] Dadurch kann es vermehrt zu sprunghaftem
Schalten der Lufterstufen des Luftermotors des Lifters
der Dunstabzugsvorrichtung kommen. AuRerdem treten
beihéheren Luftférderraten der Dunstabzugsvorrichtung
vermehrt turbulente Stromungen auf, wodurch der Ein-
satz beispielsweise eines Ultraschallsensors erschwert
ist.

[0005] Die US 2005/224069 A1, WO 03/098116 A1
und DE 200 17 525 U1 offenbaren Dunstabzugsvorrich-
tungen und Verfahren zur Ansteuerung dieser Dunstab-
zugsvorrichtungen.

[0006] Dementsprechend istesAufgabe der Erfindung
eine Dunstabzugsvorrichtung und Verfahren zur Verfi-
gung zu stellen, die bei Vorhandensein eines Sensors
zur Geruchsermittlung zumindest einige der zuvor er-
wahnten Nachteile und/oder Limitierungen vermeiden.
[0007] KernderErfindungistes, durch geeignetes An-
ordnen eines Sensors zur Geruchsermittlung und geeig-
netes Auswerten der Sensorinformation eine Dunstab-
zugsvorrichtung zum Absaugen von Geriichen und/oder
Wrasen einer Kochumgebung zur Verfligung zu stellen,
die ein auf die tatséachlich vorhandenen Geriliche
und/oder Wrasen praziser optimiertes Lufterverhalten
der Dunstabzugsvorrichtung zur Verfligung stellt.
[0008] Die Erfindung l6st die Aufgabe durch Bereitstel-
lung einer Vorrichtung zum Detektieren und Absaugen
von Gerilichen und/oder Wrasen einer Kochumgebung,
sowie einem Verfahren. Das Verfahren erméglicht die
regulierte Ansteuerung eines Liftermotors eines Lifters
der Dunstabzugsvorrichtung auf ein Lifterniveau.
[0009] GemaR einem ersten Aspekt der Erfindung be-
trifft diese eine Vorrichtung weist erfindungsgeman einen
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Lufter mit einem Liftermotor, einen Lifterkasten und ei-
nen ersten Sensor auf. Die Vorrichtung ist dadurch ge-
kennzeichnet, dass der erste Sensor im oder am Liifter-
kasten angeordnet ist, wobei mittels des ersten Sensors
ein erster Geruchspegel einer Kochumgebung der
Dunstabzugsvorrichtung bestimmt wird.

[0010] Eine Dunstabzugsvorrichtung ist erfindungsge-
manR eine Absaugvorrichtung zum Absaugen von Umge-
bungsluft eines Herdes, die in der Regel mit Wrasen und
/ oder Gerlichen beladen ist. Insbesondere wird als
Dunstabzugsvorrichtung eine Absaugvorrichtung fir den
Haushalt, insbesondere flir die Kliche bezeichnet. Die
Dunstabzugsvorrichtungen, die auch als Dunstabzugs-
hauben oder Dunstabzlige bezeichnet werden, werden
insbesondere Uber einem Herd eingesetzt, da beim Ko-
chen Gerliche und Wrasen entstehen, die nicht nur die
Luft durch beispielsweise Fette und Ole verunreinigen,
sondern auch die Sicht beeintrachtigen und an Gegen-
stéanden in der Kiiche kondensieren.

[0011] AlsLufterkastenwirdim Sinne der vorliegenden
Erfindung ein Gehause verstanden, in dem zumindest
ein Teil des Lifters, insbesondere zumindest der Motor
des Lifters der Dunstabzugsvorrichtung aufgenommen
ist. Weiterhin kann in dem Lufterkasten auch der Lifter
selber vollstdndig aufgenommen sein. Der Lifterkasten
wird im Folgenden auch als Liftergehause bezeichnet.
[0012] Ein Sensor ist erfindungsgemal eine Vorrich-
tung zur Erkennung von Gertichen und/oder Wrasen, wie
sie beim Kochen in einer Kiiche entstehen. Der Sensor
kann daher auch als Geruchssensor bezeichnet werden.
Der Sensor kann die ermittelten Informationen, die im
Folgenden auch als Sensorinformationen bezeichnet
werden, beispielsweise in Form eines elektrischen Sig-
nals, eines Druckes, eines elektrischen Widerstandswer-
tesunddergleichen zurVerfligung stellen. Vorzugsweise
wird erfindungsgemal ein Gassensor verwendet und
dessen Widerstand zur Bestimmung des Geruchspegels
verwendet.

[0013] Als Geruchspegel einer Kochumgebungwirdim
Sinne der Erfindung die aktuell vorliegende, Geruchsbe-
dingung der Luft bezeichnet. Der Geruchspegel wird
kann daher auch als absolutes Geruchsniveau der Ko-
chumgebung bezeichnet werden. Dieser Geruchspegel
kann durch Sensorinformationen bestimmt werden, die
die derzeit herrschenden Geruchsbedingungen der Ko-
chumgebung wiedergeben. Die Sensorinformationen,
die zur Ermittlung des Geruchspegels herangezogen
werden, werden vorzugsweise Uber die Zeit erfasst. Das
bedeutet, dass der Sensor in zeitlich vorgegebenen In-
tervallen oder kontinuierlich Werte erfasst und Informa-
tionen ausgibt, die die derzeit herrschenden Geruchsbe-
dingungen der Kochumgebung wiedergeben. Zusam-
men mit den Sensorinformationen oder dem daraus er-
mittelten Geruchspegel wird vorzugsweise der Zeitpunkt
der Erfassung der Sensorinformationen festgehalten und
insbesondere gespeichert. Die Geruchsbedingungen
entstehen beispielsweise beim Kochen in einer Kliche
oder werden durch weitere Umgebungsbedingungen,
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wie gedffnete Fenster und dergleichen beeinflusst.
[0014] Die Kochumgebung, deren Geruchspegel be-
stimmt wird, umfasst im Sinne der Erfindung sowohl das
Kochklima, das heilt die langfristigen Geruchsbedingun-
gen in dem Raum, in dem die Dunstabzugsvorrichtung
betrieben wird und gegebenenfalls ebenfalls in der
Dunstabzugsvorrichtung, als auch einen Kochvorgang,
das heilt die sich schnell beziehungsweise kurzfristig
und in der Regel extrem &ndernden Geruchsbedingun-
gen in dem Raum und gegebenenfalls in der Dunstab-
zugsvorrichtung.

[0015] Als Bestimmen des ersten Geruchspegels mit-
tels des ersten Sensors wird im Sinne der vorliegenden
Erfindung das Erfassen von Sensorinformationen, wie
beispielsweise eines Widerstandswertes des Sensors,
verstanden, die Auskunft ber den Geruchspegel geben
kénnen. Insbesondere kénnen die Sensorinformationen
zum Zweck der Bestimmung des ersten Geruchspegels
weiter verarbeitet werden. Der Geruchspegel stellt im
Sinne der vorliegenden Erfindung somit vorzugweise ei-
ne aus den erfassten Sensorinformationen errechnete,
dimensionslose GroRe dar. Zudem kann die so ermittelte
GroRe beispielsweise durch Verwendung eines Tief-
passfilters geglattet werden. Soweit nicht anders ange-
geben wird daher im Folgenden vorzugsweise die aus
den erfassten Sensorinformationen eines Geruchssen-
sors umgerechnete und geglattete dimensionslose Gro-
Re als Geruchspegel bezeichnet.

[0016] Der Sensor ist erfindungsgemafl im oder am
Lifterkasten angeordnet. Hierbei ist der Sensor so an-
geordnet, dass dieser sich in dem Luftstrom, der durch
den in dem Lifterkasten vorzugsweise vorgesehenen
Lifter erzeugt wird, liegt. Der Sensor kann hierbeiin oder
am Lufteinlass des Lufterkastens und/oder in oder am
Luftauslass des Liifterkastens vorgesehen sein. Im Sin-
ne der Erfindung ist der Sensor vorzugsweise so im In-
neren der Dunstabzugsvorrichtung angeordnet, dass der
Sensor unabhéngig von der Anzahl der Ansaugdéffnun-
gender Dunstabzugsvorrichtung in der Luftstrémung, die
den Lifter verlsst, angeordnet ist.

[0017] Diese Anordnung des ersten Sensors im Inne-
ren der Dunstabzugsvorrichtung hat den Vorteil, dass
der Sensor insbesondere den Geruch detektiert, der ein-
gesaugt wird, unabhangig davon, wo der Geruch
und/oder Wrasen auRerhalb der Dunstabzugsvorrich-
tung emittiert werden. Bei Sensoren, die an der Ansaug-
6ffnung der Dunstabzugsvorrichtung angeordnet sind,
kann es hingegen dazu kommen, dass Geriiche von ei-
ner von dem Ort des Sensors entfernteren Quelle, wie
beispielsweise einer entfernteren Kochstelle eines Koch-
feldes, nicht erfasst werden. Bei der erfindungsgeméafien
Anordnung des Sensors ist dies nicht zu befiirchten und
ein reprasentativer Geruchspegel der Kochumgebung,
der Auskunft Gber die tatséchlich herrschenden Bedin-
gungen in der Umgebung der Dunstabzugsvorrichtung
gibt, kann zuverlassig erfasst werden. Die Anordnung
des ersten Sensors im Inneren der Dunstabzugsvorrich-
tung, insbesondere an oder im Lifterkasten hat den wei-
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teren Vorteil, dass dieser fiir den Benutzer der Dunstab-
zugsvorrichtung nicht sichtbar ist. Zudem ist diese An-
ordnung von Vorteil, da Luft, die den Lifterkasten er-
reicht, in der Regel bereits von Fett und anderen Verun-
reinigungen, wie Feuchtigkeitspartikeln, befreit wurde.
Daher kann eine Verschmutzung des Sensors bei der
erfindungsgemaflen Anordnung zuverlassig verhindert
werden. Erfindungsgemal weist die Dunstabzugsvor-
richtung eine Ansteuervorrichtung auf, die vorzugsweise
einen Mikrocontroller darstellt oder umfasst, und die An-
steuervorrichtung ist zur Ermittlung und/oder Bereitstel-
lung eines flexiblen Referenzwertes zur Verarbeitung mit
dem bestimmten ersten Geruchspegel ausgelegt.
[0018] Eine Ansteuervorrichtung im Sinne der Erfin-
dung ist eine Vorrichtung, die zur elektrischen oder me-
chanischen Ansteuerung eines Liftermotors des Lifters
der Dunstabzugsvorrichtung dient. Erfindungsgeman
dient diese Ansteuervorrichtung zudem zur Ermittlung
und/oder Bereitstellung eines Referenzwertes.

[0019] Als Ermittlung eines Referenzwertes wird hier-
bei vorzugsweise das Berechnen eines Referenzwertes
aus mindestens einer gemessenen Grofle, insbesonde-
re aus Sensorsignalen verstanden. Als Bereitstellen ei-
nes Referenzwertes wird vorzugsweise das Auslesen ei-
nes Referenzwertes aus zuvor berechneten Werten, bei-
spielsweise einer Referenzwertetabelle verstanden.
[0020] Die Ansteuervorrichtung kann beispielsweise
einen Sensor umfassen oder mit einem Sensor verbun-
den sein, der sich von dem ersten Sensor unterscheiden
kann. Allerdings ist es auch mdéglich und bevorzugt, dass
die Ansteuervorrichtung mit dem ersten Sensor so ver-
bunden ist, dass von diesem Sensor Sensorinformatio-
nen erhalten werden, die zur Ermittlung des Referenz-
wertes dienen.

[0021] In einer Ausgestaltung kann die Ansteuervor-
richtung zudem beispielsweise eine mechanische
und/oder elektrische Schaltung umfassen. Diese Schal-
tung kann zusétzlich zur Ermittlung und/oder Bereitstel-
lung des flexiblen Referenzwertes auch zur Ansteuerung
des Lufters der Dunstabzugsvorrichtung dienen. Die An-
steuervorrichtung gemaR der vorliegenden Erfindung ist
vorzugweise eine Bearbeitungseinheit, vorzugsweise
ein Microcontroller (uC) oder umfasst eine solche Bear-
beitungseinheit.

[0022] Ein Referenzwertim Sinne der Erfindung ist ein
Wert, der zur Ansteuerung des Lifters einer Dunstab-
zugsvorrichtung herangezogen werden kann oder mit-
tels dessen Aussagen Uber den Zustand der Dunstab-
zugsvorrichtung und insbesondere der Luftreinigungs-
wirkung der Dunstabzugsvorrichtung und insbesondere
von Filterelementen, insbesondere Geruchsfiltern, in der
Dunstabzugsvorrichtung, getroffen werden kdnnen.
Beim Referenzwert handelt es sich hierbeiim Gegensatz
zum Stand der Technik nicht um einen fest vorgegebe-
nen Wert, der mit erfassten Sensorinformationen vergli-
chen wird.

[0023] Als flexibler Referenzwert wird geman der vor-
liegenden Erfindung ein Referenzwert bezeichnet, der
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von sich verandernden Grof3en, insbesondere von Sen-
sorinformationen abhangt und/oder aus diesen bestimmt
wird. Zusétzlich kann bei einem flexiblen Referenzwert
auch noch ein Zeitfaktor beriicksichtigt werden. Der fle-
xible Referenzwert kann auch als variabler Referenzwert
bezeichnet werden. Soweit nicht anders angegeben be-
zeichnetim Folgenden der Ausdruck Referenzwert einen
flexiblen Referenzwert im Sinne der Erfindung.

[0024] Im einfachsten Fall kann es sich bei dem flexib-
len Referenzwert um einen Schwellwert handeln, der un-
mittelbar aus erfassten Sensorinformationen oder aus
daraus gebildeten Werten, insbesondere dem bestimm-
ten Geruchspegel ermittelt wird.

[0025] Der Referenzwert kann von der Ansteuervor-
richtung erfasst oder ermittelt werden. Es ist auch még-
lich, dass der Referenzwert in der Ansteuervorrichtung
aufgrund vorheriger Kochvorgange hinterlegt oder ge-
speichert ist. Insbesondere in diesem Fall kann der Re-
ferenzwert in einer Schwellwerttabelle hinterlegt sein.
Wird der Referenzwert von der Ansteuervorrichtung er-
mittelt, kann dieser aus einer Schwellwertfunktion tber
die Zeit oder dergleichen ermittelt werden.

[0026] Der Referenzwert kann auch statt eines
Schwellwertes, bei dem lediglich das Uber- oder Unter-
schreiten berwacht wird, in eine Berechnung einflieRen.
Diese Berechnung kann beispielsweise zur Bestimmung
des Lifterniveaus des Luftermotors des Lifters der
Dunstabzugsvorrichtung verwendet werden. In diesem
Fall wird der Referenzwert erfindungsgemaf vorzugs-
weise mitdem ermittelten Geruchspegel verarbeitet. Der
Referenzwert kannin diesem Fall beispielsweise ein Ge-
ruchsniveau darstellen, das spater genauer erlautert wird
und das von dem ermittelten Geruchspegel abgezogen
wird. Bei der Ermittlung einer Luftreinigungswirkung
kann der Referenzwert beispielsweise einen Wert eines
Geruchspegels, der durch einen anderen Sensor erfasst
wurde, darstellen und auch dieser zur Differenzbildung
mit dem ersten Geruchspegel verwendet und so mit die-
sem verarbeitet werden.

Erfindungsgemal kann ein einziger Referenzwert ver-
wendet werden, der dann vorzugsweise einen Schwell-
wert darstellt. Effindungsgemal kann aber auch mindes-
tens ein zweiter Referenzwert bereitgestellt werden. Der
zweite Referenzwert kann beispielsweise bei der An-
steuerung des Lifterniveaus des Lifters verwendet wer-
den. Der zweite Referenzwert ist vorzugsweise nicht zu
jeder Zeit mitdem ersten Referenzwertidentisch, so dass
zwei unterschiedliche Referenzwerte vorliegen, um ei-
nen aktiven Kochvorgang in der Kochumgebung noch
praziser erkennen zu kénnen.

[0027] Indem ein flexibler oder variabler Referenzwert
von der Ansteuervorrichtung ermittelt und/oder bereitge-
stellt wird, der mit dem bestimmten ersten Geruchspegel
verarbeitet wird, kann eine genaue Beurteilung oder Be-
ricksichtigung der aktuellen Umgebungsbedingungen
der Dunstabzugsvorrichtung erfolgen. Im Gegensatz
zum Stand der Technik, bei dem ein fester Schwellwert
verwendet wird, werden die Ergebnisse der Verarbeitung
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des bestimmten Geruchspegels den aktuellen Bedingun-
gen entsprechend erhalten und sind somit zuverlassiger.
Zudem ist bei der vorliegenden Erfindung das Ergebnis
der Verarbeitung des Geruchspegels mit dem variablen
Referenzwertvon Vorteil, da auch der Geruchspegel auf-
grund der Anordnung des Sensors im Inneren der Dunst-
abzugsvorrichtung zuverlassiger bestimmtwerden kann.
Erfindungsgemal umfasst die Dunstabzugsvorrichtung
mindestens eine Kochvorgangserkennungseinheit so-
wie mindestens eine Geruchsbelastungsermittlungsein-
heit. Die mindestens eine Kochvorgangserkennungsein-
heit sowie die mindestens eine Geruchsbelastungser-
mittlungseinheit sind vorzugsweise in einer Ansteuervor-
richtung vorgesehen. Der erste Sensor in der Dunstab-
zugsvorrichtung ist zumindest mit der Geruchsbelas-
tungsermittlungseinheit zur Ubermittlung und/oder Be-
reitstellung von Sensorinformationen verbunden.

Als Kochvorgangserkennungseinheit wird im Sinne der
vorliegenden Erfindung eine Einheit verstanden, mittels
derer erkannt wird, ob ein Kochvorgang derzeit stattfin-
det, das heildt durchgefiihrt wird. Die Kochvorgangser-
kennung bezeichnet somit im Sinne der Erfindung vor-
zugsweise eine Vorgangslogik, deren Arithmetik be-
stimmt, ob ein Kochvorgang detektiert wurde oder nicht.
Die Kochvorgangserkennung kann dabei einen oder
auch mehrere Eingangsparameter bendtigen. Diese
kénnen auch unterschiedlich gewichtet sein.

[0028] Die Geruchsbelastungsermittlungseinheit be-
zeichnet eine Einheit mittels derer eine aktuelle, relative
Geruchsbelastung der Kochumgebung der Dunstab-
zugsvorrichtung oder der Dunstabzugsvorrichtung ermit-
telt werden kann.

[0029] Die Kochvorgangserkennungseinheit und die
Geruchsbelastungsermittlungseinheit kdnnen auch zu-
sammen vorgesehen sein und sind vorzugsweise insbe-
sondere als Schaltungen und/oder Software ausgebildet.
Vorzugsweise sind diese Einheiten in einer Ansteuervor-
richtung, die vorzugsweise einen Mikrocontroller darstellt
oder einen Mikrocontroller umfasst, vorgesehen oder mit
dieser verbunden. Die Ansteuervorrichtung entspricht
vorzugsweise der genannten Ansteuervorrichtung, die
zur Ermittlung und/oder Bereitstellung des Referenzwer-
tes dient.

[0030] Indem eine Kochvorgangserkennungseinheit
zu der Geruchsbelastungsermittlungseinheit separat
vorgesehen ist, wird es erfindungsgeman mdglich neben
einem reinen Erkennen eines Kochvorgangs auch die
aktuell herrschenden Umgebungsbedingungen zu be-
stimmen und dadurch das Ergebnis der Verarbeitung ins-
besondere von dem Geruchspegel mit einem Referenz-
wert zu verbessern. Indem zudem der erste Sensor mit
der Geruchsbelastungsermittlungseinheit zur Ubermitt-
lung von Sensorinformationen verbunden ist, kann in der
Geruchsbelastungsermittlungseinheit eine Geruchsbe-
lastung unter Verwendung der Sensorinformationen er-
mittelt werden. Das Erkennen eines Kochvorgangs kann
bei der vorliegenden Erfindung zum einen dazu verwen-
det werden eine Ansteuerung des Liftermotors des LUf-
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ters der Dunstabzugsvorrichtung auszulésen. Vorzugs-
weise wird das Erkennen des Kochvorgangs aber auch
dazu verwendet, die fiir die Ansteuerung zu berticksich-
tigenden Werte, insbesondere die aktuelle relative Ge-
ruchsbelastung, genauer berechnen zu kénnen.

[0031] GemaR einer bevorzugten Ausfiihrungsform
sind daher der Ausgang der Kochvorgangserkennungs-
einheit mit der Geruchsbelastungsermittlungseinheit und
der Ausgang der Geruchsbelastungsermittiungseinheit,
insbesondere der Ansteuervorrichtung mit einer Steue-
rungselektronik zur Steuerung des Liftermotors verbun-
den.

[0032] Durchdie Verbindung des Ausgangs der Koch-
vorgangserkennungseinheitmit der Geruchsbelastungs-
ermittlungseinheit kann das Ergebnis der Kochvorgangs-
erkennungseinheit der Geruchsbelastungsermittlungs-
einheit zur Verfligung gestellt werden und daher bei der
Berechnung der aktuellen, relativen Geruchsbelastung
beriicksichtigt werden. Da der Ausgang der Geruchsbe-
lastungsermittlungseinheit mit der Steuerungselektronik
zur Steuerung des Luftermotors verbundenist, kann hier-
Uber ein einzustellendes Lufterniveau des Lifters in Ab-
hangigkeit der aktuellen, relativen Geruchsbelastung er-
folgen, wodurch zum einen ein unnétiges Schalten auf
ein hoheres Lifterniveau, das auch als Lifterstufe be-
zeichnet wird, verhindert werden kann oder ein friihzei-
tiges Schalten auf ein niedrigeres Lifterniveau erfolgen
kann. Da bei der Geruchsbelastungsermittlung eine re-
lative Geruchsbelastung ermittelt wird, kénnen beispiels-
weise Umsténde bericksichtigt werden, die das Klima
der Kochumgebung, das im Folgenden auch als Koch-
klima bezeichnet wird, beeinflussen. Solche Umstande
sind beispielsweise ein generell hdherer Geruchspegel
in dem Raum, in dem die Dunstabzugsvorrichtung be-
trieben wird, der beispielsweise durch Belastungen, wie
Zigarettenrauch oder andere Geruchsquellen hervorge-
rufen wird.

[0033] In einer vorteilhaften Ausgestaltungsform der
Erfindung ist daher vorgesehen, dass die Dunstabzugs-
vorrichtung eine Ansteuervorrichtung aufweist. Die An-
steuervorrichtung ist zur Ermittlung und/oder Bereitstel-
lung mindestens eines flexiblen Referenzwertes ausge-
legtund der erste Geruchspegel und zumindest einer der
Referenzwerte wird zur Ansteuerung eines Lifterni-
veaus des Liftermotors verwendet. Das Verwenden des
Geruchspegels und eines flexiblen Referenzwertes stellt
hier bei vorzugsweise eine Verarbeitung, insbesondere
einen Vergleich, dar.

[0034] Die Ansteuervorrichtung ist vorzugsweise die
Ansteuervorrichtung in der oder an der die Kochvor-
gangserkennungseinheit und die Geruchsbelastungser-
mittlungseinheit vorgesehen sind.

[0035] Das Lifterniveau des Liftermotors des Lifters
der Dunstabzugsvorrichtung, das auch als Liifterge-
schwindigkeit bezeichnet werden kann, ist erfindungs-
gemal die Ansaugkraft, die Gber den Lifter erzeugtwird.
Diese kann beispielsweise durch die Umdrehungsge-
schwindigkeit der Lamellen eines Liifters variiertwerden.
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Das Lufterniveau kann erfindungsgemaR in Stufen, die
auch als Lifterstufen bezeichnet werden und in der
Dunstabzugsvorrichtung vorgegeben sind. Vorzugswei-
se kann das Lufterniveau aber stufenlos eingestellt wer-
den.

[0036] Mit der Ausfiihrungsform, bei der neben dem
ersten Sensor eine Ansteuervorrichtung zur Ermittlung
und/oder Bereitstellung eines flexiblen Referenzwertes
vorgesehen ist, wird der Vorteil erreicht, dass das LUf-
terniveau des Lifters einer Dunstabzugsvorrichtung fle-
xibel nivellierbarist. Insbesondere kann das Lifterniveau
in Abhangigkeit des Referenzwertes und des Geruch-
spegels eingestellt werden.

[0037] In einer vorteilhaften Ausfihrungsform der Er-
findung ist vorgesehen, dass der erste Sensor durch ei-
nen Mikrocontroller gestitzt ist, wobei der Mikrocontrol-
ler den flexiblen Referenzwert ermittelt und/oder bereit-
stellt. Mit Stitzen des Sensors durch einen Mikrocont-
roller im Sinne der Erfindung wird dabei insbesondere
das Bereitstellen einer elektrischen Schaltung oder Soft-
ware verstanden, die es ermdglicht, dass Sensorinfor-
mationen, die von zumindest dem ersten Sensor erfasst
wurden, Uber die Zeit gespeichert und/oder ausgewertet
werden kénnen. Erfindungsgemaf wird daher ein flexib-
leres Ansteuern des Lifterniveaus des Lufters moglich.
Der Einsatz eines Mikrocontrollers erméglicht neben der
Berechnung eines Referenzwertes, insbesondere eines
Schwellwertes, auch das Bereitstellen einer Schwell-
werttabelle oder die Ermittlung einer Schwellwertfunktion
fur den Referenzwert. Auch ist es méglich, dass der Mi-
krocontroller die Lifteransteuerung Ubernimmt. Des
Weiteren wird dadurch eine komplexere Auswertung des
Sensorsignals ermdglicht, wodurch die Lifteransteue-
rung optimiert und/oder praziser in Abhangigkeit des Ge-
ruchspegels erfolgen kann. Vorzugsweise sind der Sen-
sor und der Mikrocontroller gemeinsam auf einer Platine
angebracht, wodurch Produktionskosten bei der Herstel-
lung der Dunstabzugsvorrichtung gesenkt werden kon-
nen.

[0038] Durch die Integration des Sensors, der erfin-
dungsgemal an oder in dem Lifterkasten vorgesehen
ist, gemeinsam mit dem Mikrocontroller auf einer Platine,
kann dariiber hinaus der elektrische Weg vom Mikrocon-
troller zum Lufter kurz gehalten werden. Erfindungsge-
maf ermittelt die Ansteuervorrichtung unter Zuhilfenah-
me des ersten Geruchspegels ein erstes Geruchsniveau.
Das Geruchsniveau kann hierbei in der Kochvorgangs-
erkennungseinheit oder der Geruchsbelastungsermitt-
lungseinheit oder in einer separat dazu vorgesehenen
Einheit ermittelt werden. Die Ansteuervorrichtung flhrt
unter Zuhilfenahme des ersten Geruchsniveaus und ei-
nes Referenzwertes, der einen Schwellwert darstellt, die
Kochvorgangsermittlung durch.

[0039] Im Gegensatz zum Geruchspegel bezeichnet
das Geruchsniveau im Sinne der Erfindung, nicht die zeit-
liche Erfassung von Geriichen einer Kochumgebung,
sondern die Auswertung dieser erfassten Werte, insbe-
sondere Sensorinformationen, Uber die Zeit. Insbeson-
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dere stellt das Geruchsniveau ein Filterergebnis der Fil-
terung eines aus Sensorinformationen erzeugten Ge-
ruchspegels, der eine dimensionslose GréRe ist und vor-
zugsweise geglattet ist, dar. Durch Ermittlung eines Ge-
ruchsniveaus entsteht eine gemittelte dauerhafte GréRe,
diesich Giber die Zeit vorzugsweise lediglich stetig dndert.
Das Geruchsniveau kann somit auch als ein gleitender
Mittelwert der Luftgiite der Kochumgebung bezeichnet
werden. Dieser Luftgliteparameter wird vorzugsweise in
der Ansteuervorrichtung, insbesondere in einem Mikro-
controller, ermittelt und vorgehalten. Dadurch, dass ein
Geruchsniveau gebildet und zur Kochvorgangsermitt-
lung herangezogen wird, kann ein Kochvorgang zuver-
lassiger bestimmt werden, als durch unmittelbares Her-
anziehen des aktuellen Geruchspegels.

[0040] Das erste Geruchsniveau wird vorzugsweise
durch sich schnell verédndernde Zustande des Geruch-
spegels charakterisiert. In einer vorteilhaften Ausfiih-
rungsform der Erfindung istzudem vorgesehen, dass der
Referenzwert, der einen Schwellwert darstellt, in Abhan-
gigkeit des Geruchspegels variabel ermittelt wird.
[0041] Dadurch, dass der Referenzwert variabel aus-
gelegt ist, kann dieser Referenzwert als zuverlassiger
angesehen werden, in Bezug auf die Detektion, ob ein
Kochvorgang aktiv ist, da dieser Referenzwert somit an
die Kochumgebung anpassbar ist beziehungsweise der
aktuellen Kochumgebung Rechnung tragt.

[0042] IstderReferenzwertvom Geruchspegel abhan-
gig und stellt somit eine Funktion des Geruchspegelsdar,
handelt es sich bei dem Referenzwert um einen flexiblen
Wert, der besser auf die aktuelle Kochumgebung ange-
passtistund somit beispielsweise als praziserer Schwell-
wert fUr die Kochvorgangsermittlung fungieren kann.
[0043] Zusatzlich oder alternativ kann der Referenz-
wert auch von einer Zeitkonstante abhangig sein. Durch
diese Abhangigkeit kann der Referenzwert beispielswei-
se ausgelegt werden, eher kurzfristigere oder eher lan-
gerfristige Geruchspegeldnderungen zu berlicksichti-
gen.

[0044] Indem die Kochvorgangsermittlung unter Zuhil-
fenahme des ersten Geruchsniveaus und eines flexiblen
Referenzwertes durchgefiihrt wird, der einen Schwell-
wert darstellt, kann das Ergebnis der Kochvorgangser-
mittlung beispielsweise davon abhdngig gemacht wer-
den, ob der Referenzwert liber- oder unterschritten wird.
Das Ergebnis der Kochvorgangsermittlung wird vorzugs-
weise in der Ansteuervorrichtung vorgehalten. Dadurch
kann die Detektion eines Kochvorgangs in der Kochum-
gebung noch praziser erfolgen.

[0045] In einer vorteilhaften Ausflihrungsform der Er-
findung ist vorgesehen, dass der Liftemotor des Lifters
der Dunstabzugsvorrichtung zur Einstellung des Lfter-
niveaus durch die Ansteuervorrichtung, insbesondere ei-
nen Mikrocontroller, ansteuerbar, vorzugsweise regelbar
ist.

[0046] Dadurch, dass der Lifter durch die Ansteuer-
vorrichtung ansteuerbar ist, kann die gesamte Logik, die
die Auswertung des ersten Geruchspegels vornimmt,
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den Kochvorgang detektiert und entsprechend den LUf-
ter ansteuert, gemeinsam in der Ansteuervorrichtung in-
tegriert sein. Dadurch kdnnen Produktionskosten weiter
gesenkt werden. Da die Ansteuervorrichtung den Lifter-
motor des Lifters ansteuern kann, kann somit auf die
aktuelle Kochsituation der Kochumgebung reagiert wer-
den. Somit kann in Abh&ngigkeit des ermittelten Wertes,
ob ein Kochvorgang aktiv ist, das Lifterniveau des LUf-
ters variiert angesteuert werden.

[0047] Durch ein regelbares Ansteuern des Lifters
kann das Lufterniveau noch praziser auf die aktuelle
Kochsituation der Kochumgebung eingestellt werden.
[0048] In einer vorteilhaften Ausfihrungsform der Er-
findung ist vorgesehen, dass das Lifterniveau des Luf-
termotors des Lifters stufenlos einstellbar ist. Herkémm-
liche Lifter von Dunstabzugsvorrichtungen weisen ge-
wohnlicher Weise etwa drei bis vier Lifterniveaus, die
auch als Lufterstufen bezeichnet werden, auf. Ein stu-
fenlos einstellbares Lifterniveau eines Liftermotors des
Lufters einer Dunstabzugsvorrichtung ist im Sinne der
Erfindung ein Lifter mit wesentlich mehr als drei Lifter-
niveaus. Bevorzugt hat solch ein Lifter derart viele LUf-
terniveaus, dass er als stufenlos bezeichnet werden
kann. Insbesondere kann das Lifterniveau eines sol-
chen Lifters kontinuierlich erhéht oder abgesenkt wer-
den.

[0049] Dadurch ist es méglich, dass das Lufterniveau
derart geregelt wird, dass es optimal auf den Bedarf der
Absaugung aus der Kochumgebung eingestellt werden
kann.

[0050] In einer vorteilhaften Ausfihrungsform der Er-
findung ist vorgesehen, dass die Dunstabzugsvorrich-
tung zuséatzlich zu dem ersten Sensor einen zweiten Sen-
sor aufweist. Dabei ist der zweite Sensor vorzugsweise
aulerhalb der Dunstabzugsvorrichtung in deren unmit-
telbarer Nahe angeordnet. Mittels des zweiten Sensors
wird ein zweiter Geruchspegel der Kochumgebung der
Dunstabzugsvorrichtung bestimmt. Die beiden Senso-
ren sind mit einer Verarbeitungseinheit zur Bestimmung
der Luftreinigungswirkung der Dunstabzugsvorrichtung
verbunden. Die Bestimmung der Luftreinigungswirkung
erfolgt vorzugsweise mittels des ersten Geruchspegels
und des zweiten Geruchspegels. Die Luftreinigungswir-
kung kann Uber die Zeit bestimmt werden.

[0051] Wird beispielsweise ein Aktivkohlefilter als Ge-
ruchsfilter in der Dunstabzugsvorrichtung eingesetzt,
kann bei dieser Ausfiihrungsform der Erfindung bei-
spielsweise anhand der Differenzsignale der beiden
Sensorsysteme eine Aussage Uber die Luftreinigungs-
wirkung der Aktivkohle getroffen werden. Auch kann bei-
spielsweise bei dieser Ausfihrungsform der Erfindung
eine Aussage Uber den Sattigungsgrad der Aktivkohle
vorgenommen werden.

[0052] Dadurch wird der Vorteil erreicht, dass dem An-
wender der Dunstabzugsvorrichtung beispielsweise sig-
nalisiert werden kann, wann der Aktivkohlefilter zu erset-
zen ist. Dem Anwender kann dadurch auch eine nicht
optimale Funktionsweise des Lifters, beziehungsweise
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der Luftreinigungswirkung signalisiert werden, so dass
beispielsweise eine Wartung der Dunstabzugsvorrich-
tung eingeleitet werden kann.

[0053] Definitionen und Merkmale, die unter Bezug-
nahme auf die Dunstabzugsvorrichtung beschrieben
werden, gelten - soweit anwendbar - auch fir das / die
erfindungsgemaRen Verfahren und jeweils umgekehrt
und werden daher gegebenenfalls nur einmalig erlautert.
[0054] GemaR einem weiteren nicht beanspruchten
Aspekt ist ein Verfahren zur Durchfiihrung einer Luftrei-
nigungswirkungsermittiung einer erfindungsgemaRen
Dunstabzugsvorrichtung vorgeschlagen. Das Verfahren
weist zumindest die folgenden Schritte auf:

- Bestimmen eines ersten Geruchspegels einer Ko-
chumgebung der Dunstabzugsvorrichtung.

- Bestimmen eines zweiten Geruchspegels einer Ko-
chumgebung der Dunstabzugsvorrichtung.

- Durchfihren einer Luftreinigungswirkungsermitt-
lung, mittels geeigneter Kombination der beiden be-
stimmten Geruchspegel, insbesondere mittels ge-
eigneter Differenzbildung der beiden Geruchspegel.

[0055] Das Durchfiihren der Luftreinigungswirkungs-
ermittlung erfolgt vorzugsweise iber die Zeit. Der zweite
Geruchspegel wird vorzugsweise unabhangig vom ers-
ten Geruchspegel ermittelt. Dies kann beispielsweise da-
durch erfolgen, dass der erste Geruchspegel mittels ei-
nes intern in die Dunstabzugsvorrichtung integrierten
Sensors erfasst wird. Der zweite Geruchspegel kann
dann beispielsweise mittels eines an oder in der Nahe
der Dunstabzugsvorrichtung angeordneten Sensors er-
fasst werden. Auch ist es méglich unterschiedliche Arten
von Sensoren zu verwenden.

[0056] Durch einen Vergleich der beiden ermittelten
Geruchspegel, insbesondere Uber die Zeit, kann dabei
eine Aussage Uber die Luftreinigungswirkung eines Fil-
ters, beispielsweise eines Geruchsfilters getroffen wer-
den. Auch ist es dadurch mdglich, den Sattigungsgehalt
des Geruchsfilters, beispielsweise eines Aktivkohlefilters
zu bestimmen. Dadurch kann beispielsweise dem An-
wender der Dunstabzugsvorrichtung signalisiert werden,
wie voll der Filter ist und ob ein Wechsel angeraten ist.
[0057] Auch kann es dadurch méglich sein, zu ermit-
teln ob eventuell eine Stérung vorliegt, beispielsweise
der Geruchsfilter, insbesondere Aktivkohlefilter, nicht
richtig eingelegt ist und es dadurch zu einer starken Ver-
minderung der Luftreinigungswirkung kommt. GemaR ei-
nem weiteren Aspekt betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Ansteuerung eines Liftermotors eines Lifters einer
erfindungsgemaRen Dunstabzugsvorrichtung. Das Ver-
fahren weist erfindungsgemal zumindest folgende
Schritte auf:

- Durchfiihren einer Kochvorgangserkennung

- Durchfihren einer Geruchsbelastungsermittiung
unter Zuhilfenahme des Ergebnisses der Kochvor-
gangserkennung, und

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

- Ansteuern des Luftermotors der Dunstabzugsvor-
richtung auf ein Llfterniveau unter Zuhilfenahme
des Ergebnisses der Geruchsbelastungsermittlung.

[0058] Wie unter Bezugnahme auf die erfindungsge-
mafRe Dunstabzugsvorrichtung bereits beschrieben wur-
de, ist es von Vorteil eine Kochvorgangserkennung se-
parat zu einer Geruchsbelastungsermittlung durchzufiih-
ren. Hierdurch kdnnen namlich beispielsweise die aktu-
ellen Geruchsbedingungen berlicksichtigt werden und
fur die Kochvorgangserkennung und die Geruchsbelas-
tungsermittlung unterschiedliche Kriterien angesetzt
werden. Da zudem die Geruchsbelastungsermittlung un-
ter Zuhilfenahme der Kochvorgangserkennung erfolgt,
kann beispielsweise ein nicht oder nicht mehr durchge-
fuhrter Kochvorgang bei der Geruchsbelastungsermitt-
lung anders behandelt werden als ein derzeit durchge-
fuhrter Kochvorgang. Insbesondere kénnen Geruchsbe-
lastungsbestimmungen dabei unterschiedlichen Kriteri-
en unterworfen werden. Erfindungsgeman ist das Ver-
fahren zur Ansteuerung dadurch gekennzeichnet, dass

- ein erster Geruchspegels einer Kochumgebung der
Dunstabzugsvorrichtung bestimmt wird;

- ein erstes Geruchsniveau aus dem ersten Geruch-
pegel ermittelt wird;

- ein erster Referenzwert, der einen Schwellwert dar-
stellt, ermittelt und/oder bereitgestellt wird; und

- die Kochvorgangsermittlung unter Zuhilfenahme
des Geruchsniveaus und zumindest des ersten Re-
ferenzwertes durchgefiihrt wird.

[0059] Das erste Geruchsniveau kann dabei durch
Charakteristika ermittelt werden, die einem Kochvorgang
entsprechen. Insbesondere stellt das erste Geruchsni-
veau die Auswertung mittels zumindest eines Sensors
erfasster Werte, insbesondere Sensorinformationen,
Uber die Zeit dar. Das erste Geruchsniveau dient dabei
der Detektierung eines Kochvorgangs. Der Schwellwert
ist vorzugsweise abhangig von dem Geruchspegel. In-
dem das erste Geruchsniveau, das Auskunft (ber den
Kochvorgang geben kann, statt des ersten Geruchspe-
gels verwendet wird, kann die Kochvorgangserkennung
genauer erfolgen. Dies insbesondere, da das Geruchs-
niveau einen Mittelwert der Luftglte darstellt.

[0060] In einer vorteilhaften Ausfihrungsform der Er-
findung ist vorgesehen, dass bei dem Verfahren zur An-
steuerung mindestens ein, vorzugsweise mindestens
zwei Referenzwerte verwendet werden, die Schwellwer-
te darstellen und die vorzugsweise von dem bestimmten
Geruchspegel der Kochumgebung und/oder von einer
Zeitkonstante abhangig sind. Als Referenzwerte werden
hierbei vorzugsweise Schwellwerte verwendet, die ins-
besondere fiir den Vergleich eines aus dem Geruchspe-
gel ermittelten Geruchsniveaus geeignet sind.

[0061] Ein neben einem ersten Referenzwert verwen-
dete zweite Referenzwert stellt vorzugsweise einen
Schwellwert dar, der mit dem Ergebnis der Geruchsbe-
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lastungsermittlung verglichen werden kann. Zudem ist
der zweite Referenzwert vorzugsweise von dem ersten
Geruchspegel der Kochumgebung abhéangig. Vorzugs-
weise weist der zweite Referenzwert eine zu dem ersten
Referenzwert unterschiedliche Zeitkonstante auf.
[0062] Vorzugsweise wird bei der Kochvorgangser-
kennung ein Ergebnis der Geruchsbelastungsermittlung
verwendet.

[0063] Das Ergebnis der Geruchsbelastungsermitt-
lung kann dabei ebenso, wie der zweite oder weitere Re-
ferenzwert, in die Kochvorgangsermittlung einflieRen.
Dadurch kann eine noch bessere Referenzwertbasis ge-
neriert werden, um einen aktiven Kochvorgang in der Ko-
chumgebung noch préaziser erkennen zu kénnen. Insbe-
sondere kann dadurch, dass eine bereits ermittelte Ge-
ruchsbelastung in die Kochvorgangsermittlung einflie3t,
besser ermittelt werden, ob ein Kochvorgang noch aktiv
ist oder nicht.

[0064] In einer weiteren Ausfliihrungsform der Erfin-
dung ist vorgesehen, dass zumindest ein zweites Ge-
ruchsniveau, vorzugsweise ein zweites Geruchsniveau
und ein drittes Geruchsniveau, aus dem ersten Geruch-
spegel ermittelt wird und das zweite und/oder dritte Ge-
ruchsniveau zur Geruchsbelastungsermittlung, insbe-
sondere zur Bestimmung der aktuellen relativen Ge-
ruchsbelastung der Kochumgebung verwendet wird. Die
aktuelle, relative Geruchsbelastung wird erfindungsge-
malR als das Ergebnis der Geruchsbelastungsermittlung
bezeichnet und stellt vorzugsweise die Differenz zwi-
schen dem ersten Geruchspegel und einem zweiten
und/oder dritten Geruchsniveau dar.

[0065] Das zweite Geruchsniveau kann dabei durch
Charakteristika ermittelt werden, die dem Klima der Ko-
chumgebung entsprechen. Insbesondere werden als
Charakteristika des Klimas hierbei langsame, sich stetig
verandernde Zustande des Geruchspegels bezeichnet.
Das zweite Geruchsniveau wird daher auch als Geruchs-
niveau des Kochklimas bezeichnet. Es unterscheidet
sich in der Regel vom Geruchsniveau eines Kochvor-
gangs, das als erstes Geruchsniveau bezeichnet wur-
de/wird. Das Geruchsniveau des Kochklimas kann dabei
beispielsweise von der Luft in der Kochumgebung, von
der Anzahl der in der Kochumgebung vorhanden Perso-
nen oder auch von einem gedffneten oder geschlosse-
nen Fenster beeinflusst werden.

[0066] Somit ist es mdglich, abhéangig von dem Ge-
ruchsniveau des Kochklimas und der Detektion eines
Kochvorgangs, die Geruchsbelastung zu ermitteln, und
abhangig von dieser Geruchsbelastung, das Lufterni-
veau des Lifters einzustellen.

[0067] Das zweite Geruchsniveau kann unter zuséatz-
licher Zuhilfenahme des Ergebnisses der Kochsvor-
gangserkennung ermittelt werden. Insbesondere kann
die Ermittlung des zweiten Geruchsniveaus darauf be-
schrankt sein, dass diese nur ausgefiihrt wird, solange
kein Kochvorgang erkannt ist.

[0068] Durchdiese vorteilhafte Ausflihrungsform kann
der Lufter der Dunstabzugsvorrichtung besser auf die
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auleren Gegebenheiten der Kochumgebung abge-
stimmt werden, so dass die Luftvolumenforderrate bes-
ser an den eigentlichen Kochvorgang angepasst werden
kann.

[0069] Durch Einbeziehen des Geruchspegels in die
Ermittlung der Geruchsbelastung, kann diese noch pra-
ziser erfolgen.

[0070] Das dritte Geruchsniveau kann sich in der Art
der Ermittlung von dem des zweiten Geruchsniveaus un-
terscheiden. So kann beispielsweise durch unterschied-
liche Zeitkonstanten bei der Ermittlung der beiden Ge-
ruchsniveaus, zum Beispiel zwischen einem kurzfristig
vorhandenen Geruchsniveau und einem langerfristig
vorhandenem Geruchsniveau des Kochklimas unter-
schieden werden. Dadurch ist es méglich, die Geruchs-
belastung der Kochumgebung differenzierter zu bestim-
men.

[0071] Ist ein Kochvorgang aktiv und wird somit eine
Geruchsbelastung durch den Kochvorgang ermittelt,
kannbeispielsweise die Ermittlung des zweiten Geruchs-
niveaus gestoppt werden. Dies kann dazu dienen, dass
das zweite Geruchsniveau nicht durch die Geruchsbe-
lastung des Kochvorgangs beeinflusst wird.

[0072] GemaR einer bevorzugten Ausfiihrungsform
erfolgt die Ermittlung des Geruchsniveaus aus dem Ge-
ruchspegel gesondert durch Erkennen schneller Ande-
rungen und langsamer Anderungen des Geruchspegels.
Eine schnelle Anderung deutet hierbei auf einen Koch-
vorgang hin und eine langsamere Anderung gibt eine
Auskunft Gber die aktuellen Bedingungen des Kochkli-
mas der Kochumgebung. Die Ermittlung der Geruchsni-
veaus erfolgt vorzugsweise durch Verwendung von Fil-
tern, insbesondere eines Hochpassfilters und eines oder
mehrerer Tiefpassfilter. Die Ausgange der jeweiligen Fil-
ter stellen somit die jeweiligen Geruchsniveaus dar.
[0073] Vorzugsweise werden bei der Ermittlung der
Geruchsniveaus in Abhangigkeit der Zeit unterschiedli-
che Geruchsniveaus ermittelt. Dies kann erreicht wer-
den, indem bei unterschiedlichen Zeiten unterschiedli-
che Filter insbesondere unterschiedliche Filterausgange
verwendet werden. Die Filter kbnnen dabei beispielswei-
se die Geruchsniveaus Uber unterschiedliche Zeiten be-
rechnen. Hierdurch werden Ergebnisse, die das schnel-
lere oder langsamere Andern des Kochklimas anzeigen,
getrennt voneinander verwendbar und kénnen daher bei
der Auswertung, insbesondere zur Ansteuerung des LUf-
termotors getrennt verwendet werden.

[0074] GemalR einer bevorzugten Ausfiihrungsform
umfasst die Kochvorgangserkennung eine Erkennungs-
kontrolle, mittels derer das Ergebnis einer anfanglichen
Kochvorgangserkennung uberprift wird.

[0075] Als anfangliche Kochvorgangserkennung wird
hierbei in der Regel nur eine Bedingung uberprift. Ins-
besondere wird beispielsweise das Uberschreiten eines
Schwellwertes durch das erste Geruchsniveau und/oder
das Uberschreiten eines Schwellwertes durch die aktu-
elle, relative Geruchsbelastung uberpriift.

[0076] Beider Erkennungskontrolle hingegen werden
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vorzugsweise mehrere Bedingungen gleichzeitig tber-
prift. Hierbei kann zusatzlich beispielsweise ein Refe-
renzwert, insbesondere ein Schwellwert, verwendet wer-
den, dessen Unterschreitung fiir eine vorgegebene Zeit
Uberprift wird.

[0077] Beispielsweise kann ein dritter Referenzwert,
der einen Schwellwert darstellt, dazu dienen, zu verhin-
dern, dass ein einmal ermittelter Kochvorgang weiter als
ermittelt bleibt, obwohl dieser bereits abgeschlossen ist.
Wird der dritte Referenzwert tiber- oder unterschritten,
sokann beispielsweise die Kochvorgangsermittlung zum
Ergebnis haben, dass kein Kochvorgang aktiv ist, auch
wenn andere Referenzwerte und/oder Eingangsparame-
ter zur Kochvorgangsermittlung zum gegenteiligen Er-
gebnis fuhren wiirden.

[0078] Dies hat den Vorteil, dass dadurch eine Koch-
vorgangsermittlung noch praziser vorgenommen wer-
den kann.

[0079] Vorzugsweise wird bei dem erfindungsgema-
Ren Verfahren eine Luftvolumenférderrate unter Zuhilfe-
nahme des Ergebnisses der Geruchsbelastungsermitt-
lung ermittelt.

[0080] Durchdie Ermittlung der Luftvolumenférderrate
kann bestimmt werden, wie viel Luftvolumen von der
Dunstabzugsvorrichtung angesaugt werden muss, um
die Geruchsbelastung durch den Kochvorgang optimal
zu minimieren. Dadurch wird der Vorteil erreicht, dass
die Luftergeschwindigkeit in direkter Abhangigkeit der
Geruchsbelastung eingestellt werden kann.

[0081] Insbesondere wird die Berechnung der Luftvo-
lumenférderrate so durchgefiihrt, dass bei verschiede-
nen einstellbaren Empfindlichkeiten eine Kurve der For-
derrate in Abhangigkeit des aktuellen, relativen Geruchs-
niveaus mehr oder weniger steil verlauft. Die berechnete
Forderrate kann dann gegebenenfalls einer weiteren Fil-
terung, insbesondere Tiefpassfilterung zugefiihrt wer-
den, um eine zu schnelle Anpassung der Liftergeschwin-
digkeit an die Geruchsbelastung und damit ein abruptes
Schalten des Liftermotors zu verhindern.

[0082] GemalR einer bevorzugten Ausfiihrungsform
umfasst das Verfahren zur Ansteuerung zumindest fol-
gende Schritte:

- Ermitteln eines ersten Geruchspegel, Ermitteln ei-
nes ersten Geruchsniveaus aus dem ersten Geruch-
spegel durch Verwendung eines Hochpassfilters,

- Durchfihrung einer Kochvorgangserkennung unter
Verwendung des ersten Geruchsniveaus

- Ermitteln eines zweiten Geruchsniveaus aus dem
ersten Geruchspegel durch Verwendung eines ers-
ten Tiefpassfilters und/oder Ermitteln eines dritten
Geruchsniveaus aus dem ersten Geruchspegel
durch Verwendung eines Tiefpassfilters;

- inAbhéangigkeit des Erkennens eines Kochvorgangs
und der Zeit, Ermitteln einer aktuellen, relativen Ge-
ruchsbelastung; und

- Berechnung einer Luftvolumenférderrate fir den
Liftermotor unter Berlicksichtigung der aktuellen,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

relativen Geruchsbelastung (M).

[0083] Durch Hochpassfilterung des ersten Geruch-
spegels kénnen schnelle Anderungen des Geruchspe-
gels erfasst werden, die auf einen Kochvorgang hin deu-
ten. Diese schnellen Geruchspegeldanderungen stellen
das erste Geruchsniveau dar. Wohingegen durch die
Tiefpassfilterung des ersten Geruchspegels langsame
Anderungen des Geruchspegels erfasst werden kénnen.
Diese deuten auf das Klima der Kochumgebung hin. Die-
se langsamen und stetigen Geruchspegelanderungen
stellen das zweite und dritte Geruchsniveau dar.

[0084] Die beiden Tiefpdsse kdnnen beispielsweise
durch geeignete Auswahl unterschiedlicher Zeitkonstan-
ten einmal kurzfristige, und einmal Iangerfristige Geruch-
spegelanderungen erfassen. Dadurch kann sowohl auf
das Grundklima der Kochumgebung geschlossen wer-
den, als auch auf das sich &ndernde Klima der Kochum-
gebung, zum Beispiel durch Beliiftung der Kochumge-
bung mittels eines kurzzeitig gedffneten Fensters.
[0085] Die Kombination aus einer Kochvorgangser-
kennung, bei der schnelle Anderungen, wie diese beim
Kochen auftreten durch die Verwendung eines Hoch-
passfilters berticksichtigt werden, und zweier Tiefpasse,
die langsame stetige Anderungen der Luftgiite erfassen,
istvorteilhaft, da hierdurch alle Umgebungsbedingungen
beriicksichtigt werden kénnen.

[0086] Da zudem erfindungsgemaf vorzugsweise va-
riable Referenzwerte verwendet werden, konnen die Re-
ferenzwerte, die beispielsweise als Schwellwerte fungie-
ren kdnnen, sich am Geruchspegel der jeweiligen Koch-
umgebung orientieren und sind somit nicht fest vorein-
gestellt, fur eine bestimmte Standardkochumgebung.
[0087] ErfindungsgemalR ist es auch méglich, dass zu-
satzlich eine Filterung des Ergebnisses der Geruchsbe-
lastungsermittlung zur Ansteuerung des Lfterniveaus
des Luftermotors des Lufters der Dunstabzugsvorrich-
tung verwendet wird, wobei diese Filterung vorzugswei-
se eine Tiefpassfilterung ist. Dadurch, dass die ermittelte
Luftvolumenforderrate beispielsweise einem Tiefpassfil-
ter zugefiihrt wird, wird der Vorteil erreicht, dass eine zu
schnelle Anpassung der Luftergeschwindigkeit an die
Geruchsbelastung verhindert wird.

[0088] In einer vorteilhaften Ausfihrungsform der Er-
findung ist vorgesehen, dass das Verfahren daruber hi-
naus aufweist:

- Bestimmen eines zweiten Geruchspegels einer Ko-
chumgebung der Dunstabzugsvorrichtung.

- Durchfihren einer Luftreinigungswirkungsermitt-
lung Uber die Zeit, mittels geeigneter Kombination
der beiden bestimmten Geruchspegel, insbesonde-
re mittels geeigneter Differenzbildung der beiden
Geruchspegel.

- Durchfiihren der Luftvolumenférderratenermittlung
unter zusatzlicher Zuhilfenahme des Ergebnisses
der Luftreinigungswirkungsermittlung.
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[0089] Das Verfahren zur Ermittlung einer Aussage
Uber die Luftreinigungswirkung einer Dunstabzugsvor-
richtung wird in dieser vorteilhaften Ausfiihrungsform der
Erfindung in das Verfahren zur Ansteuerung eines LUf-
termotors eines Lifters einer Dunstabzugsvorrichtung
integriert.

[0090] Dadurch wird der Vorteil erreicht, dass das Er-
gebnis der Luftvolumenférderratenermittlung in Abhan-
gigkeit der Luftreinigungswirkungsermittiung modifiziert
werden kann. Beispielsweise kann durch einen in der
Dunstabzugsvorrichtung verbauten Geruchsfilter, der
bereits viele Geruchspartikel aufgenommen hat, die Ef-
fektivitat der Luftreinigungswirkung bereits stark vermin-
dertsein. Dies kann dadurch beriicksichtigt werden, dass
die ermittelte Luftvolumenférderrate beispielsweise be-
aufschlagt wird, so dass die Liftergeschwindigkeit er-
héht werden muss, um die gleiche oder eine &hnliche
Luftreinigungswirkung zu erreichen, wie sie bei Einsatz
eines frischen Geruchsfilters erreichbar ware, bei Ein-
stellen der Liftergeschwindigkeit gemaR der urspriing-
lich ermittelten Luftvolumenférderrate.

[0091] Die Erfindung hat den Vorteil, dass das Lufter-
niveau des Lufters der Dunstabzugsvorrichtung stets in
Abhangigkeit der Geruchsbelastung eingestellt werden
kann und somit erreicht werden kann, dass der erzeugte
Luftstrom der Dunstabzugsvorrichtung nicht zu stark
oder zu schwach ist, um die Kochemissionen wie Ger-
che, Wrasen abzusaugen. Damit wird sowohl ein opti-
mierter Stromverbrauch als auch eine optimierte Larm-
belastigung durch die Dunstabzugsvorrichtung ermdog-
licht.

[0092] Die Erfindung wird nachfolgend eingehender
anhand der Figuren erldutert; in diesen zeigen

Fig. 1 einen schematischen Aufbau von Teilen einer
Dunstabzugsvorrichtung, insbesondere der elektri-
schen und elektronischen Komponenten, gemaf ei-
ner Ausfihrungsform der Erfindung,

Fig. 2 eine schematische Darstellung eines Verfah-
rens zur regulierten Ansteuerung eines Liftermotors
eines Lifters einer Dunstabzugsvorrichtung, gemafn
einer Ausfiihrungsform der Erfindung,

Fig. 3 eine schematische Darstellung einer Kochvor-
gangserkennung des Verfahrens aus Fig. 2, gemaf
einer Ausfuhrungsform der Erfindung, und

Fig. 4 eine schematische Darstellung der Verwen-
dung von zwei Sensoren zur Ermittlung der Luftrei-
nigungswirkung.

[0093] InFigur 1istein schematischer Aufbau von Tei-
len einer Dunstabzugsvorrichtung, die auch als Dunst-
abzug bezeichnet wird, insbesondere der elektrischen
und elektronischen Komponenten, gemaR einer Ausfiih-
rungsform der Erfindung dargestellt.

[0094] Beispielhaft bestehen die in Figur 1 schema-
tisch dargestellten Teile der Dunstabzugsvorrichtung 1
aus einem Sensorsystem 10 und der Elektronik 11 zur
Steuerung der Dunstabzugsvorrichtung 1. Die Elektronik
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11 zur Steuerung der Dunstabzugsvorrichtung 1 besteht
in dem Ausfliihrungsbeispiel der Figur 1 aus den Modulen
der Leistungs- und Steuerungselektronik 12, dem Lifter-
motor 2, den Bedienelementen 13 der Dunstabzugsvor-
richtung 1, dem Licht 14 und den zwei weiteren optiona-
len, elektrischen Elementen 15, die noch zuséatzlich be-
legt werden kénnen. Das Leistungs- und Steuerungse-
lektronikmodul 12 steuertin dem Beispiel aus Figur 1 alle
anderen Module 2, 13, 14, 15 der Elektronik der Dunst-
abzugsvorrichtung 1, wie beispielsweise den Liftermotor
2. Das Sensorsystem 10 besteht aus einem ersten Sen-
sor 31, der vorzugsweise einen Gassensor darstellt, mit
eigenstandigem Mikrocontroller (nC) 5, der im Folgen-
den auch als Ansteuervorrichtung bezeichnet wird. Das
Sensorsystem 10 ist zusammen mit der dazugehérigen
Peripherie, also zum Beispiel passive und aktive Baue-
lemente und Steckverbindungen, auf einer Elektronik-
platine platziert. Das Sensorsystem 10 wird in das den
Luftermotor 2 umgebende Gehaduse (nicht gezeigt) oder
mittels einem zusatzlichen, konstruktiv auf den jeweili-
gen in der Dunstabzugsvorrichtung 1 verbauten Liifter,
angepassten Aufsatz integriert. Die Anordnung oder In-
tegration des Sensorsystems erfolgt vorzugsweise der-
art, dass der Sensor 31 unabhangig von der Anzahl der
Ansaugoéffnungenin der Luftstromung, die den Lifter ver-
lasst, platziert ist. So ist gewahrleistet, dass der Sensor
31 unabhéangig davon, wo der Geruch und/oder die Wra-
sen aulerhalb der Dunstabzugsvorrichtung 1 emittiert
werden, den Geruch, der eingesaugt wird, detektiert.
[0095] Der Zweck des Sensorsystems 10 ist es insbe-
sondere, den Widerstand des Gassensors 31 zu messen
und dessen von der Gaskonzentration abhangigen Wert
dazu zu benutzen, die Luftvolumenforderrate eines Lif-
termotors 2, wie er in Dunstabzugsvorrichtungen 1 ein-
gesetzt wird, zu berechnen und an die Steuerungselek-
tronik 12 der Dunstabzugsvorrichtung 1 weiterzuleiten.
Dadurch soll erméglicht werden, Gerliche zu erkennen
und die Luftvolumenférderrate abhangig von der Inten-
sitat der Gerliche stufenlos einstellen zu kénnen.
[0096] In Figur 2 ist eine schematische Darstellung ei-
nes Verfahrens zur regulierten Ansteuerung eines LUf-
terniveaus eines Lifters einer Dunstabzugsvorrichtung,
geman einer Ausfiihrungsform der Erfindung dargestellt.
[0097] In einem ersten Schritt wird aus den erfassten
Sensorinformationen ein erster Geruchspegel L be-
stimmt. In einem zweiten Schritt wird der erste Geruch-
spegel L einem Hochpassfilter 311 und einem ersten und
zweiten Tiefpassfilter 322, 323 zugeflhrt. Durch diese
Filterungen werden drei Geruchsniveaus 111, 112, 113
ermittelt. Die erste Tiefpassfilterung 322 des ersten Ge-
ruchspegels L wird jedoch nur zu Zeitrdumen durchge-
fuhrt, in denen kein Kochvorgang erkannt ist. Das Erken-
nen des Kochvorgangs wird spater unter Bezugnahme
auf die Figur 3 genauer erlautert. Das erste Geruchsni-
veau 111, das heif3t der Ausgang des Hochpasses 311,
wird in einem dritten Schritt zur Erkennung eines Koch-
vorganges 400 genutzt. In einem vierten Schritt wird ein
Wert M, der die aktuelle relative Geruchsbelastung wie-
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dergibt oder zu deren Bestimmung herangezogen wer-
den kann, bestimmt. M stellt somit das Ergebnis der Ge-
ruchsbelastungsermittiung dar. Je nachdem, ob ein
Kochvorgang erkannt ist oder nicht, wird Abhangig von
einem Uberschrittenen Zeitintervall t; zur Bestimmung
des Wertes M der aktuellen relativen Geruchsbelastung
der aktuelle Wert des Ausgangs des ersten oder zweiten
Tiefpasses 322, 323 herangezogen, oder ein bereits zu-
vor vorliegender Wert des Ausgangs des ersten oder
zweiten Tiefpasses 322, 323. Die Ausgange des ersten
und zweiten Tiefpasses 322, 323 stellen das zweite und
das dritte Geruchsniveau 112, 113 im Sinne der Erfin-
dung dar. Anschlielend wird mittels des Wertes M der
aktuellen relativen Geruchsbelastung die Luftvolumen-
forderrate bestimmt und einer Steuerungselektronik 12
zur Lufteransteuerung zugefuhrt.

[0098] Beispielhaft besteht das in Figur 2 schematisch
dargestellte Verfahren noch detaillierter aus den nach-
folgenden Schritten: Zu Beginn des Verfahrens wird der
Sensorwiderstand von der Ansteuervorrichtung 5 einge-
lesen und nach einer Formel in eine dimensionslose Gro-
Re umgerechnet. Diese Grole wird danach zur Glattung
tiefpassgefiltert. Im Beispiel der Figur 2 entspricht dieses
geglattete Ergebnis dem ersten Geruchsegel L im Sinne
der Erfindung. Je nach einem Zustand des Systems wird
der Geruchspegel L einem ersten Tiefpassfilter 322
und/oder einem zweiten Tiefpassfilter 323 und in jedem
Fall einem Hochpassfilter 311 zugefihrt. Der erste Tief-
passfilter 322 dient zur Berechnung eines gleitenden Mit-
telwerts der Luftgute iber eine bestimmte Zeitt,,. In dem
Beispiel der Figur 2 entspricht dies dem zweiten Ge-
ruchsniveau 112 im Sinne der Erfindung. Der zweite Tief-
passfilter 323 dient zur Berechnung eines gleitenden Mit-
telwerts der Luftgute Uber eine bestimmte Zeit t,,, die
kirzer ist als t;. In dem Beispiel der Figur 2 entspricht
dies dem dritten Geruchsniveau 113 im Sinne der Erfin-
dung.

[0099] Je nach Zustand des Systems wird ein Wert M
gebildet, der die aktuelle relative Geruchsbelastung dar-
stellt, oder aus der diese berechnet werden kann. Der
Wert M der aktuellen relativen Geruchsbelastung wird
dabei wie folgt gebildet: Hat das System einen Kochvor-
gang erkannt, wird abhangig davon, ob eine definierte
Zeit t4 Uberschritten ist, die Berechnung des ersten Tief-
passfilters 322 gestoppt, dessen letzter Wert zwischen-
gespeichert und vom ersten Geruchspegel L subtrahiert.
Wurde die Zeit t; noch nicht Uberschritten, wird der Wert
des zweiten Tiefpassfilters 323 zwischengespeichert
und vom ersten Geruchspegel L subtrahiert. Im Gegen-
satz zum ersten Tiefpassfilter 322 wird die Berechnung
des zweiten Tiefpassfilters 323 wahrend eines Kochvor-
gangs nicht gestoppt. Dennoch wird nur der letzte Wert,
der unmittelbar vor der Erkennung des Kochvorgangs
400 zur Verfligung stand, zur Berechnung des Wertes
M zur Berechnung der aktuellen relativen Geruchsbelas-
tung verwendet. Sollte der gebildete Wert M der aktuellen
relativen Geruchsbelastung negativ sein, wird er auf Null
gesetzt.
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[0100] Wird kein Kochvorgang detektiert und liegt der
letzte Kochvorgang langer als die definierte Zeit t; zu-
riick, wird der Wert des ersten Tiefpassfilters 322 vom
ersten Geruchspegel L subtrahiert. Hat das System kei-
nen Kochvorgang detektiert und liegt der letzte Kochvor-
gang nicht langer als die Zeit t; zurlick, wird hingegen
der Wert des zweiten Tiefpassfilters 323 vom ersten Ge-
ruchspegel L subtrahiert. Wenn kein Kochvorgang er-
kannt ist, lauft die Berechnung des ersten Tiefpassfilters
322. Die Funktion des zweiten Tiefpassfilters 323 lauft
unabhangig von einem erkannten Kochvorgang.

[0101] Die Kombination aus der Kochvorgangserken-
nung 400 und den beiden Tiefpassen 322, 323 erlaubt
eine Unterscheidung zwischen langsamen, stetigen An-
derungen der Luftgiite und schnellen Anderungen bezie-
hungsweise des Geruchsniveaus 111, wie sie bei Koch-
vorgéngen auftreten. Die langsamen, stetigen Anderun-
gen der Luftglte entsprechen dem zweiten und dem drit-
ten Geruchsniveau 112, 113 im Sinne der Erfindung, wo-
hingegen die schnellen Anderungen der Luftgiite dem
ersten Geruchsniveau 111 im Sinne der Erfindung ent-
sprechen. So wird bei der Berechnung der Luftvolumen-
férderrate stets eine Differenz zwischen dem Geruch-
spegel der Umgebungsluft des Raums und dem sich
beim Kochvorgang schnell &ndernden Geruchsniveau
herangezogen. Das Geruchsniveau der Umgebungsluft
des Raums entspricht somit dem zweiten und dritten Ge-
ruchsniveau 112, 113 im Sinne der Erfindung. So kénnen
bei unterschiedlichen Geruchspegeln zu Beginn eines
Kochvorgangs der Kochvorgang erkannt werden und der
Geruchspegel des Raums ausgeblendet werden.
[0102] Die Berechnung der Luftvolumenférderrate
wird in der Art und Weise realisiert, dass bei verschiede-
nen einstellbaren Empfindlichkeiten, die Kurve der For-
derrate in Abhangigkeit von M, das heif3t der relativen
Geruchsbelastung mehr oder weniger steil verlauft. Die
berechnete Forderrate wird bei der gezeigten Ausfiih-
rungsform einem dritten Tiefpassfilter 330 zugeflhrt, um
eine zu schnelle Anpassung der Liftergeschwindigkeit
an die Geruchsbelastung zu verhindern.

[0103] Somit ist der Algorithmus wie folgt charakteri-
siert:

Das Geruchsniveau der Umgebungsluft 112, 113
wird mittels dem ersten und zweiten Tiefpass 322,
323 dauerhaft ermittelt und bei aktivem Automatik-
modus mit Hilfe des Hochpasses 311 und Schwell-
werten, die von dem Geruchspegel L, der auch als
absolutes Geruchsniveau bezeichnet werden kann,
abhangig sind, eine Kochvorgangserkennung 400
durchgefiihrt. Die vom Geruchspegel abhangigen
Schwellwerte entsprechen dabei dem ersten und
zweiten Referenzwertim Sinne der Erfindung. Durch
Bildung eines relativen Geruchsniveaus und Ver-
wendung einer stetigen Funktion zur Berechnung
der Luftvolumenférderrate werden eine stufenlose
automatische Steuerung der Liftergeschwindigkeit,
die auch als Lifterniveau bezeichnet wird, und somit
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stufenlose Luftférderraten erméglicht.

[0104] Durch die Kombination des Auswertealgorith-
mus mit der gewahlten Position des Gassensors 31 be-
steht somit eine Losung, die unabhangig davon, wo Ge-
riche und/oder Wrasen unterhalb des Dunstabzugs 1
emittiert werden, und wie hoch oder niedrig das aktuelle
absolute Geruchsniveau, das heif3t der Geruchspegel L
des Raums ist, eine automatische stufenlose Steuerung
der Liftergeschwindigkeit, das heil3t des Lifterniveaus
und der daraus resultierenden Luftvolumenférderrate er-
moglicht.

[0105] Ein Vorteil der Erfindung gegeniiber bekannten
Lésungen ist, dass mit der Erfindung eine Lésung exis-
tiert, die flir den Anwender im Auf3enbereich nicht sicht-
bar ist. Ein weiterer Vorteil der Erfindung gegenuber be-
kannten Ldsungen ist, dass die Luftvolumenférderrate
stufenlos, abhéngig von der digitalen Auflésung, einge-
stellt werden kann, wenn es die weiteren elektrischen
und elektronischen Komponenten 13, 14, 15 des Geréats
ermoglichen, zum Beispiel bei Einsatz eines stufenlos
ansteuerbaren Motors als Liftermotor 2.

[0106] In Figur 3 ist eine schematische Darstellung ei-
ner Kochvorgangserkennung 400 des Verfahrens aus
Fig. 2, gemaR einer Ausfiihrungsform der Erfindung dar-
gestellt.

[0107] In Figur 3 werden nach dem Beginn der Koch-
vorgangsermittlung zunachst Parameter eingelesen.
Diese stellen insbesondere die Parameter S1, S2, M und
das erste Geruchsniveau 111, das auch als Ausgang des
Hochpassfilters (HPA) bezeichnet wird, dar.

[0108] Ineinem ersten Vergleichsschritt wird das erste
Geruchsniveau 111 mit einem ersten Referenzwert S1,
der einen Schwellwert darstellt, verglichen. In einem
zweiten Vergleichsschritt wird ein zuvor bestimmter Wert
M der aktuellen relativen Geruchsbelastung mit einem
zweiten Referenzwert S2, der einen Schwellwert dar-
stellt, verglichen. Vor diesem weiteren Vergleich wird ei-
ne bestimmte Zeitliberschreitung einer Zeit t2 Uber-
wacht.

[0109] In einem anschlieRenden Schritt wird aufgrund
der Ergebnisse der beiden Vergleichsschritte die Erken-
nungskontrolle durchgefiihrt. In den weiteren Schritten
wird daher bestimmt, ob der erkannte Kochvorgang wei-
terhin als erkannt gilt oder als nicht erkannt gilt. Danach
ist das Verfahren der Kochvorgangsermittlung 400 be-
endet.

[0110] Ein Hochpassfilter 311 der demjenigen aus Fi-
gur 2 entspricht, dient dazu, einen Kochvorgang zu er-
kennen. Die Kochvorgangserkennung 400 wird liber den
Vergleich des Hochpassfilterausgangs HPA, derdas ers-
te Geruchsniveau 111 darstellt, mit einem ersten Refe-
renzwert S1 realisiert. Dieser erste Referenzwert S1, der
auch einen ersten Schwellwert S1 darstellt, ist von dem
ersten Geruchspegel L, der wie in Figur 2 gezeigt, ermit-
teltwird, abhangig. Wird der aktuell giiltige erste Schwell-
wert S1 Uberschritten, so gilt ein Kochvorgang als er-
kannt. Zusétzlich wird der Wert der aktuellen relativen
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Geruchsbelastung M in einem bestimmten zeitlichen In-
tervall t, mit einem anderen vom ersten Geruchspegel L
abhangigen zweiten Referenzwert S2, auch einen zwei-
ten Schwellwert S2 darstellt, verglichen. Uberschreitet
M den aktuell giiltigen zweiten Schwellwert S2, gilt eben-
falls ein Kochvorgang als erkannt. Die Uberpriifung, ob
ein Kochvorgang erkannt wurde, ist in Figur 3 durch
KE==1 angedeutet. Bei einem Wechsel von dem Zu-
stand, in dem ein Kochvorgang als nicht erkannt gilt, in
den Zustand, in dem ein Kochvorgang als erkannt gilt,
missen beide oben genannten Bedingungen, erflllt
sein. Das heil’t, sowohl das erste Geruchsniveau 111,
das den Ausgang des Hochpassfilters 311 darstellt und
daher auch als HPA bezeichnet werden kann, muss den
ersten Referenzwert S1 Uberschreiten (HPA > S1), als
auch der Wert zur Berechnung der aktuellen relativen
Geruchsbelastung M muss nach Ablauf eines bestimm-
ten zeitlichen Intervalls t, den zweiten Referenzwert S2
Uberschreiten (M > S2). Um das System in dem Zustand,
in dem ein Kochvorgang erkannt gilt, zu halten, muss nur
eine von beiden oben genannten Bedingungen erfllt
sein. Um eine vorzeitige Verringerung der Luftvolumen-
forderrate aufgrund eines kurzzeitigen Unterschreitens
des zweiten Referenzwertes S2 fiir eine Kochvorgangs-
erkennung zu verhindern, muss eine bestimmte Zeit t5
abgelaufen sein, bevor das System in den Zustand wech-
selt, in dem ein Kochvorgang als nicht erkannt gilt. Wei-
terhin gibt es einen dritten Referenzwert S3, der auch
einen dritten Schwellwert S3 darstellt, der verhindert,
dass das System unter bestimmten Umsténden falsch-
licherweise in dem Zustand, in dem ein Kochvorgang als
erkannt gilt, verharrt. Dazu wird der Ausgang des Hoch-
passes 311, also das erste Geruchsniveau 111, mit die-
sem dritten Schwellwert S3 verglichen. Wird dieser dritte
Schwellwert S3 eine bestimmte Zeit t, unterschritten,
wird das System in den Zustand, in dem ein Kochvorgang
als nicht erkannt gilt, Gberfiihrt - auch wenn der Wert zur
Berechnung der aktuellen relativen Geruchsbelastung M
dessen zugehdrigen zweiten Schwellwert S2 Uberschrei-
ten sollte.

[0111] Der Auswertealgorithmus gemaR der Erfindung
ermdglicht es, bei verschiedenen Bedingungen der Um-
gebungsluft Kochvorgdnge zu erkennen. Das Lifterni-
veau wird nicht tUber das absolute Geruchsniveau, das
heilt den Geruchspegel L berechnet, sondern tiber eine
relative Anderung zum Geruchspegel der Umgebungs-
luft des Raums. Es wird unterschieden, ob die relative
Anderung zum bisherigen Geruchspegel zum Beispiel
durch Frischluftzufuhr durch ein geéffnetes Fenster, lan-
geres Offnen eines Abfallbehalters, durch Anwesenheit
von mehreren Personen im Raum, und &hnlichem, oder
im Gegensatz dazu von einem Kochvorgang verursacht
wird.

[0112] Deshalb ist die Kochvorgangserkennung 400
im Zusammenhang mit der Ausblendung von langsamen
und stetigen Veranderungen des Geruchspegels die
zentrale Eigenschaft des Auswertealgorithmus im Ver-
gleich zu bisher bekannten technischen Losungen. Eine
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zu hohe oder niedrige Luftférderleistung aufgrund von
unterschiedlichen Geruchspegeln der Umgebungsiuft,
und sprunghafte Veranderungen der Liiftergeschwindig-
keit werden durch den oben beschriebenen Algorithmus
vermieden.

[0113] Das Sensorprinzip erlaubt auch bei hohen Luft-
forderraten und den damit verbundenen Strémungsge-
schwindigkeiten und Turbulenzen eine sichere Geruchs-
und somit Wrasenerkennung. Auf3erdem erlaubt die ge-
ringe Leistungsaufnahme des Sensorsystems einen
dauerhaften Betrieb, auch wenn sich der Dunstabzug im
Stand-By-Modus oder Soft-Off-Modus befindet, der es
ermoglicht, den Geruchspegel des Anwendungsraums
zu Uberwachen und somit gewahrleistet, dass der Auto-
matikbetrieb sofort nach Einschaltung des Gerats ohne
Funktionsbeeintrachtigung zur Verfligung steht.

[0114] In Verbindung mit einem stufenlos ansteuerba-
ren Luftermotor 2 1asst sich mit dem Sensorsystem eine
energieeffiziente und gerduscheffiziente Geruchsabsau-
gung realisieren.

[0115] Eine weitere mégliche Anwendung des Sensor-
systems 10 wird in Figur 4 gezeigt. Hierbei werden zwei
Sensoren 31, 32 eingesetzt. Der erste Sensor 31 kann
beispielsweise im oben beschriebenen Einbauort positi-
oniert 31 sein und gibt, wie oben beschrieben, Sensor-
informationen aus, aus denen sich ein erster Geruchspe-
gelLbestimmenlasst. Derzweite Sensor 32 ist beispiels-
weise aulerhalb der Dunstabzugsvorrichtung 1 und in
deren Nahe positioniert. Der zweite Sensor 32 gibt dabei
Sensorinformationen aus, aus denen ein zweiter Ge-
ruchsegel 102 bestimmt werden kann. Ist in der Dunst-
abzugsvorrichtung 1 ein Aktivkohlefilter integriert ist und
wird die Dunstabzugsvorrichtung 1 als Umluftgerat be-
trieben wird, kann Uber die Verarbeitungseinheit 30, an-
hand des Differenzsignals der beiden Sensoren 31, 32
eine Aussage Uber die Luftreinigungswirkung der Aktiv-
kohle Uber die Zeit getroffen werden. Ebenso ist bei die-
ser Anwendung eine Aussage Uber den Sattigungsgrad
der Aktivkohle mdglich.

Bezugszeichenliste

[0116]

1 Dunstabzugsvorrichtung

2 Luftermotor

5 Ansteuervorrichtung / Mikrocontroller

10 Sensorsystem

11 Elektronik zur Steuerung des Dunstabzugs

12 Leistungs- & Steuerelektronik
13 Bedienelemente

14 Licht

15 Optionales Element

30 Verarbeitungseinheit

31 erster Sensor

32 zweiter Sensor

L erster Geruchspegel
102  zweiter Geruchspegel
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111 erstes Geruchsniveau

112  zweites Geruchsniveau

113  drittes Geruchsniveau

M Wert zur Berechnung der aktuellen relativen Ge-
ruchsbelastung

130  Luftvolumenférderratenermittlung

S1 erster Referenzwert

S2 zweiter Referenzwert

S3 dritter Referenzwert

311 Filter, insbesondere Hochpassfilter

322  Filter, insbesondere erster Tiefpassfilter

323  Filter, insbesondere zweiter Tiefpassfilter

330 Filter, insbesondere dritter Tiefpassfilter

400 Kochvorgangserkennung

Patentanspriiche

1. Dunstabzugsvorrichtung (1) mit einem Lufter mit LGf-

termotor (2), einem Lufterkasten und einem ersten
Sensor (31),

wobei der erste Sensor (31) im oder am Lifterkasten
angeordnet ist,

wobei mittels des ersten Sensors (31) ein erster Ge-
ruchspegel (L) einer Kochumgebung der Dunstab-
zugsvorrichtung (1) bestimmt wird,

wobei die Dunstabzugsvorrichtung (1) mindestens
eine Kochvorgangserkennungseinheit sowie min-
destens eine Geruchsbelastungsermittlungseinheit
umfasst und der erste Sensor (31) zumindest mit der
Geruchsbelastungsermittiungseinheit zur Ubermitt-
lung und/oder Bereitstellung von Sensorinformatio-
nen verbunden ist,

die Dunstabzugsvorrichtung eine Ansteuervorrich-
tung (5) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass
die Ansteuervorrichtung (5) zur Ermittlung und/oder
Bereitstellung eines flexiblen Referenzwertes (S1,
S2, S3, 112, 113, 102) zur Verarbeitung mit dem
bestimmten ersten Geruchspegel (L) ausgelegt ist,
dass die Ansteuervorrichtung (5) unter Zuhilfenah-
me des ersten Geruchspegels (L) ein erstes Ge-
ruchsniveau (111) ermittelt, und

dass die Ansteuervorrichtung (5) unter Zuhilfenah-
me des ersten Geruchsniveaus (111) und eines ers-
ten Referenzwertes (S1, S2, S3), der einen Schwell-
wert darstellt, eine Kochvorgangsermittlung (400)
durchfiihrt.

Dunstabzugsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Ansteuervorrichtung (5)
einen Mikrocontroller darstellt oder umfasst.

Dunstabzugsvorrichtung nach einem der Anspriiche
1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die min-
destens eine Kochvorgangserkennungseinheit so-
wie die mindestens eine Geruchsbelastungsermitt-
lungseinheit in der Ansteuervorrichtung (5) vorgese-
hen sind.
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Dunstabzugsvorrichtung nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass der Ausgang der Kochvor-
gangserkennungseinheit mit der Geruchsbelas-
tungsermittlungseinheit und der Ausgang der
Geruchsbelastungsermittlungseinheit, insbesonde-
re der Ansteuervorrichtung (5), mit einer Steue-
rungselektronik (12) zur Steuerung des Liftermotors
(2) verbunden ist.

Dunstabzugsvorrichtung nach einem der Anspriiche
1bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Ansteu-
ervorrichtung (5) zur Ermittlung und/oder Bereitstel-
lung des flexiblen Referenzwertes (S1, S2, S3, 112,
113, 102) ausgelegt ist und

der erste Geruchspegel (L) und zumindest einer der
Referenzwerte (S1, S2, S3, 112, 113, 102) bei der
Ansteuerung eines Lifterniveaus des Liftermotors
(2) verwendet werden.

Dunstabzugsvorrichtung (1) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

der Liftermotor (2) stufenlos, insbesondere auf un-
terschiedliche Lifterniveaus einstellbar ist.

Dunstabzugsvorrichtung (1) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

die Dunstabzugsvorrichtung (1) dartber hinaus ei-
nen zweiten Sensor (32) aufweist, wobei

der zweite Sensor (32) auRerhalb der Dunstabzugs-
vorrichtung (1) in deren unmittelbarer Nahe ange-
ordnet ist,

mittels des zweiten Sensors (32) ein zweiter Geruch-
spegel (102) der Kochumgebung der Dunstabzugs-
vorrichtung (1) bestimmt wird, und

die beiden Sensoren (31, 32) verbunden sind mit
einer Verarbeitungseinheit (30) zur Bestimmung der
Luftreinigungswirkung der Dunstabzugsvorrichtung
(1) mittels des ersten Geruchspegels (L) und des
zweiten Geruchspegels (102).

Verfahren zur Ansteuerung eines Liftermotors (2)
eines Lifters einer Dunstabzugsvorrichtung (1) nach
einem der Anspriiche 1 bis 7, wobei das Verfahren
zumindest folgende Schritte aufweist:

- Durchfiihren einer Kochvorgangserkennung
(400),

- Durchfilhren einer Geruchsbelastungsermitt-
lung unter Zuhilfenahme des Ergebnisses der
Kochvorgangserkennung (400), und

- Ansteuern des Liftermotors (2) der Dunstab-
zugsvorrichtung (1) auf ein Luifterniveau unter
Zuhilfenahme des Ergebnisses der Geruchsbe-
lastungsermittiung,

- ein erster Geruchspegel (L) einer Kochumge-
bung der Dunstabzugsvorrichtung (1) mittels
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26
des ersten Sensors (31) bestimmt wird,

wobei das Verfahren durch folgende Schritte ge-
kennzeichnet ist:

- ein erstes Geruchsniveau (111) aus dem ers-
ten Geruchspegel (L) ermittelt wird,
-zumindestein erster Referenzwert (S1, S2, S3)
ermittelt und/oder bereitgestellt wird, der einen
Schwellwert darstellt,

- die Kochvorgangserkennung (400) unter Zu-
hilfenahme des ersten Geruchsniveaus (111)
von zumindest einem der ersten Referenzwerte
(S1, S2, S3) durchgefiihrt wird.

Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass

- bei der Kochvorgangserkennung (400) min-
destens ein, vorzugsweise mindestens zwei Re-
ferenzwerte (S1, S2, S3) verwendet werden, die
Schwellwerte darstellen und die vorzugsweise
von dem bestimmten Geruchspegel (L) der Ko-
chumgebung und/oder von einer Zeitkonstan-
ten abhangig sind.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, dass bei der Kochvor-
gangserkennung ein Ergebnis der Geruchsbelas-
tungsermittlung verwendet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, dass zumindest ein zwei-
tes Geruchsniveau (112), vorzugsweise ein zweites
Geruchsniveau (112) und ein drittes Geruchsniveau
(113), aus dem ersten Geruchspegel (L) ermittelt
wird und das zweite Geruchsniveau (112) bezie-
hungsweise beim Vorliegen des dritten Geruchsni-
veaus (113) das zweite und/oder dritte Geruchsni-
veau (112, 113) zur Bestimmung der aktuellen rela-
tiven Geruchsbelastung (M) der Kochumgebung
verwendet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass die Ermittlung eines
Geruchsniveaus (111, 112, 113) aus dem Geruch-
spegel (L) gesondert durch Erkennen schneller An-
derungen und langsamer Anderungen des Geruch-
spegels (L), insbesondere durch Verwendung von
Filtern (311, 322, 323), insbesondere mindestens ei-
nes Hochpassfilters (311) oder mindestens eines
Tiefpassfilters (322, 323) erfolgt.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, dass bei der Ermittlung
des Geruchsniveaus, Geruchsniveaus in Abhangig-
keit der Zeit ermittelt werden.
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Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass die Kochvorgangser-
kennung eine Erkennungskontrolle, mittels derer
das Ergebnis einer anfanglichen Kochvorgangser-
kennung uberprift wird, umfasst, wobei die Erken-
nungskontrolle unter Zuhilfenahme eines Referenz-
wertes, insbesondere eines Schwellwertes erfolgt,
dessen Unterschreitung fiir eine vorgegebene Zeit
Uberprift wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass das Verfahren zumin-
dest folgende Schritte umfasst:

- Ermitteln eines ersten Geruchspegel (L), Er-
mitteln eines ersten Geruchsniveaus (111) aus
dem ersten Geruchspegel (L) durch Verwen-
dung eines Hochpassfilters,

Durchfilhrung einer Kochvorgangserkennung
unter Verwendung des ersten Geruchsniveaus
(111)

- Ermitteln eines zweiten Geruchsniveaus (112)
aus dem ersten Geruchspegel (L) durch Ver-
wendung eines ersten Tiefpassfilters (322)
und/oder Ermitteln eines dritten Geruchsni-
veaus (113) aus dem ersten Geruchspegel (L)
durch Verwendung eines Tiefpassfilters (323);
-in Abhangigkeit des Erkennens eines Kochvor-
gangs und der Zeit, Ermitteln einer aktuellen,
relativen Geruchsbelastung (M); und

- Berechnung einer Luftvolumenférderrate flr
den Luftermotor (2) unter Berlicksichtigung der
aktuellen, relativen Geruchsbelastung (M).

Verfahren nach Anspruch 8 bis 15, wobei das Ver-
fahren darlber hinaus aufweist:

- Bestimmen eines zweiten Geruchspegels
(102) einer Kochumgebung der Dunstabzugs-
vorrichtung (1),

- Durchfiihren einer Luftreinigungswirkungser-
mittlung, mittels geeigneter Kombination der
beiden bestimmten Geruchspegel (L, 102), ins-
besondere mittels geeigneter Differenzbildung
der beiden Geruchspegel (L, 102), und

- Durchfihren der Luftvolumenférderratener-
mittlung (130) unter zusatzlicher Zuhilfenahme
des Ergebnisses der Luftreinigungswirkungser-
mittlung.

Claims

Vapour extraction device (1) having a fan with a fan
motor (2), a fan box and a first sensor (31),
wherein the first sensor (31) is arranged in or on the
fan box,

wherein a first odour status (L) of a cooking environ-
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ment of the vapour extraction device (1) is deter-
mined by means of the first sensor (31),

wherein the vapour extraction device (1) comprises
at least one cooking process detection unit and at
least one odour pollution determination unit and the
first sensor (31) is at least connected to the odour
pollution determination unit to convey and/or supply
sensor information, the vapour extraction device has
a control device (5), characterised in that

the control device (5) is designed to determine and/or
supply a flexible reference value (S1, S2, S3, 112,
113, 102) for processing with the determined first
odour status (L), the control device (5) determines a
first odour level (111) with the aid of the first odour
status (L) and

the control device (5) performs a cooking process
determination (400) with the aid of the first odour
level (111) and a first reference value (S1, S2, S3),
which represents a threshold value.

Vapour extraction device according to claim 1, char-
acterised in that the control device (5) is or com-
prises a microcontroller.

Vapour extraction device according to one of claims
1o0r2, characterised in that the atleast one cooking
process detection unit and the at least one odour
pollution determination unit are provided in the con-
trol device (5).

Vapour extraction device according to claim 3, char-
acterised in that the output of the cooking process
detection unitis connected to the odour pollution de-
termination unit and the output of the odour pollution
determination unit, in particular of the control device
(5), is connected to an electronic control system (12)
for controlling the fan motor (2).

Vapour extraction device according to one of claims
1 to 4, characterised in that the control device (5)
is designed to determine and/or supply the flexible
reference value (S1, S2, S3, 112, 113, 102) and

the first odour status (L) and at least one of the ref-
erence values (S1, S2, S3, 112, 113, 102) are used
when controlling a fan level of the fan motor (2).

Vapour extraction device (1) according to one of the
preceding claims, characterised in that

the fan motor (2) can be set infinitely, in particular to
different fan levels.

Vapour extraction device according to one of the pre-
ceding claims, characterised in that

the vapour extraction device (1) also has a second
sensor (32), wherein

the second sensor (32) is arranged outside the va-
pour extraction device (1) in direct proximity thereto,
the second sensor (32) is used to determine a sec-
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ond odour status (102) of the cooking environment
of the vapour extraction device (1), and

the two sensors (31, 32) are connected to a process-
ing unit (30) for determining the air cleaning effect
of the vapour extraction device (1) by means of the
first odour status (L) and the second odour status
(102).

Method for controlling a fan motor (2) of a fan of a
vapour extraction device (1) according to one of
claims 1 to 7, wherein the method comprises at least
the following steps:

- performing a cooking process detection (400),
- performing an odour pollution determination
with the aid of the result of the cooking process
detection (400), and

- controlling the fan motor (2) of the vapour ex-
traction device (1) to a fan level with the aid of
the result of the odour pollution determination,

- a first odour status (L) of a cooking envi-
ronment of the vapour extraction device (1)
is determined by means of the first sensor
(31),

wherein the method is characterised by the follow-
ing steps:

- a first odour level (111) is determined from the
first odour status (L),

- at least one first reference value (S1, S2, S3),
which represents a threshold value, is deter-
mined and/or supplied,

- the cooking process detection (400) is per-
formed with the aid of the first odour level (111)
of at least one of the first reference values (S1,
S2, S3).

Method according to claim 8, characterised in that

- during the cooking process detection (400) at
least one, preferably at least two, reference val-
ues (S1, S2, S3) are used, which represent
threshold values and are preferably a function
ofthe determined odour status (L) of the cooking
environment and/or of a time constant.

10. Method according to one of claims 8 to 9, charac-

1.

terised in that a result of the odour pollution deter-
mination is used during the cooking process detec-
tion.

Method according to one of claims 8 to 10, charac-
terised in that at least a second odour level (112),
preferably a second odour level (112) and a third
odour level (113), is/are determined from the first
odour status (L) and the second odour level (112)
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or, with the presence of the third odour level (113),
the second and/or third odour level (112, 113) is used
to determine the current relative odour pollution (M)
of the cooking environment.

Method according to one of claims 8 to 11, charac-
terised in that an odour level (111, 112, 113) is de-
termined from the odour status (L) separately by de-
tecting fast changes and slow changes in the odour
status (L), in particular using filters (311, 322, 323),
in particular at least one high-pass filter (311) or at
least one low-pass filter (322, 323)

Method according to one of claims 8 to 12, charac-
terised in that odour levels are determined as a
function of time when determining the odour level.

Method according to one of claims 8 to 13, charac-
terised in that the cooking process detection com-
prises a detection control, by means of which the
result of an initial cooking process detection is
checked, wherein the detection control takes place
with the aid of a reference value, in particular a
threshold value, the results below which are checked
for a predetermined time.

Method according to one of claims 8 to 14, charac-
terised in that the method comprises at least the
following steps:

- determining afirstodour status (L), determining
afirstodourlevel (111) fromthe first odour status
(L) using a high-pass filter,

- performing a cooking process detection using
the first odour level (111),

- determining a second odour level (112) from
the first odour status (L) using a first low-pass
filter (322) and/or determining a third odour level
(113) from the first odour status (L) using a low-
pass filter (323);

- determining a current, relative odour pollution
(M) as a function of the detection of a cooking
process and time; and

- calculating an air volume delivery rate for the
fan motor (2) taking into account the current, rel-
ative odour pollution (M)

Method according to claim 8 to 15, wherein the meth-
od also comprises:

- determining a second odour status (102) of a
cooking environment of the vapour extraction
device (1),

- performing an air cleaning effect determina-
tion, using a suitable combination of the two de-
termined odour statuses (L, 102), in particular
using suitable differentiation of the two odour
statuses (L, 102), and
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- performing the air volume delivery rate deter-
mination (130) with the additional aid of the re-
sult of the air cleaning effect determination.

Revendications

Dispositif de hotte aspirante (1) comprenant un ven-
tilateur muni d’'un moteur de ventilateur (2), d’'un boi-
tier de ventilateur et d’'un premier capteur (31),

le premier capteur (31) étant disposé dans ou sur le
boitier de ventilateur,

un premier échelon d’odeur (L) d’'un environnement
de cuisson du dispositif de hotte aspirante (1) étant
déterminé au moyen du premier capteur (31),

le dispositif de hotte aspirante (1) comprenant au
moins une unité d’identification d’opération de cuis-
son ainsi qu’au moins une unité de détection d’émis-
sion d’odeurs et le premier capteur (31) étant relié
au moins a l'unité de détection d’émission d’odeurs
pour la transmission et/ou la fourniture d’'informa-
tions du capteur,

le dispositif de hotte aspirante présentant un dispo-
sitif d’activation (5),

caractérisé en ce que

le dispositif d’activation (5) est congu pour détecter
et/ou fournir une valeur de référence flexible (S1,
S2, S3, 112, 113, 102) pour le traitement avec le
premier échelon d’odeur (L) déterminé,

en ce que le dispositif d’activation (5) détecte un
premier niveau d’odeur (111) a l'aide du premier
échelon d’odeur (L), et

en ce que le dispositif d’activation (5) réalise une
détection d’opération de cuisson (440) a l'aide du
premier niveau d’odeur (111) et d’'une premiere va-
leur de référence (S1, S2, S3) qui représente une
valeur seuil.

Dispositif de hotte aspirante selon la revendication
1, caractérisé en ce que le dispositif d’activation (5)
représente ou comprend un microcontréleur.

Dispositif de hotte aspirante selon 'une quelconque
des revendications 1 ou 2, caractérisé en ce que
'au moins une unité d’identification d’opération de
cuisson ainsi que I'au moins une unité de détection
d’émission d’odeurs sont ménagées dans le dispo-
sitif d’activation (5).

Dispositif de hotte aspirante selon la revendication
3, caractérisé en ce que la sortie de I'unité d’iden-
tification d’opération de cuisson est reliée a l'unité
de détection d’émission d’odeurs et en ce que la
sortie de l'unité de détection d’émission d’odeurs,
notamment du dispositif d’activation (5), est reliée a
une électronique de commande (12) pour la com-
mande du moteur de ventilateur (2).
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Dispositif de hotte aspirante selon I'une quelconque
des revendications 1 a 4, caractérisé en ce que le
dispositif d’activation (5) est congu pour détecter
et/ou fournir la valeur de référence flexible (S1, S2,
S3, 112, 113, 102) et en ce que le premier échelon
d’odeur (L) et au moins une des valeurs de référence
(81,82, 83, 112, 113, 102) sont utilisés lors de I'ac-
tivation d’un niveau de ventilation du moteur de ven-
tilateur (2).

Dispositif de hotte aspirante (1) selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisé
en ce que

le moteur de ventilateur (2) est réglable de maniére
continue, notamment sur différents niveaux de ven-
tilation.

Dispositif de hotte aspirante (1) selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisé
en ce que le dispositifde hotte aspirante (1) présente
en outre un deuxieme capteur (32),

le deuxiéme capteur (32) étant disposé a I'extérieur
du dispositif de hotte aspirante (1) a proximité directe
de celui-ci,

un deuxiéme échelon d’odeur (102) de I'environne-
ment de cuisson du dispositif de hotte aspirante (1)
étant déterminé au moyen du deuxiéme capteur
(32), et les deux capteurs (31, 32) étant reliés a une
unité de traitement (30) destinée a déterminer I'effet
de purification de I'air du dispositif de hotte aspirante
(1) au moyen du premier échelon d'odeur (L) et du
deuxieme échelon d’odeur (102).

Procédé d’activation d’'un moteur de ventilateur (2)
d’un ventilateur d’'un dispositif de hotte aspirante (1)
selon I'une quelconque des revendications 1 a 7, le
procédé présentant au moins les étapes suivantes :

- réalisation d’une identification d’opération de
cuisson (400),

-réalisation d’une détection d’émission d’odeurs
a l'aide du résultat de I'identification de I'opéra-
tion de cuisson (400), et

- activation du moteur de ventilateur (2) du dis-
positif de hotte aspirante (1) a un niveau de ven-
tilation a l'aide du résultat de la détection d’émis-
sion d’odeurs,

- un premier échelon d’odeur (L) d’'un environ-
nement de cuisson du dispositif de hotte aspi-
rante (11) étant déterminé au moyen du premier
capteur (31),

le procédé étant caractérisé par les étapes
suivantes :

- un premier niveau d’odeur (111) obtenu a partir
du premier échelon d’odeur (L) est détecté,
- au moins une premiére valeur de référence
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(S1, S2, S3) est détectée et/ou fournie, laquelle
représente une valeur seuil,

- l'identification de I'opération de cuisson (400)
est réalisée a l'aide du premier niveau d’odeur
(111) d’au moins une premiére valeur de réfé-
rence (S1, S2, S3).

Procédé selon larevendication 8, caractérisé en ce
que

- lors de I'identification de I'opération de cuisson
(400), au moins une, de préférence au moins
deux valeurs de référence (S1, S2, S3) sont uti-
lisées, lesquelles représentent les valeurs seuil
et lesquelles dépendent de préférence de
I'échelon d’odeur (L) déterminé de I'environne-
ment de cuisson et/ou d'une constante de
temps.

Procédé selon I'une quelconque des revendications
8 a 9, caractérisé en ce que lors de l'identification
de l'opération de cuisson, un résultat de la détection
d’émission d’odeurs est utilisé.

Procédé selon I'une quelconque des revendications
8 a 10, caractérisé en ce qu’au moins un deuxiéme
niveau d’odeur (112), de préférence un deuxiéme
niveau d’odeur (112) et un troisieme niveau d’odeur
(113), estdétecté a partir du premier échelon d’odeur
(L) et en ce que le deuxiéme niveau d’odeur (112),
respectivement en présence du troisieme niveau
d’odeur (113), le deuxiéme et/ou le troisiéme niveaux
d'odeur (112, 113) sont utilisés pour déterminer
I'émission d’odeur actuelle relative (M) de I'environ-
nement de cuisson.

Procédé selon I'une quelconque des revendications
8 a 11, caractérisé en ce que la détection d’un ni-
veau d’odeur (111, 112, 113) a partir de I'échelon
d’odeur (L) estréalisée de maniére séparée pariden-
tification de modifications rapides et de modifications
lentes de I'échelon d’odeur (L), notamment par uti-
lisation de filtres (311, 322, 323), notamment d’au
moins un filtre passe-haut (311) ou d’au moins un
filtre passe-bas (322, 323).

Procédé selon I'une quelconque des revendications
8 a 12, caractérisé en ce que lors de la détection
du niveau d’odeur, des niveaux d’odeur sont détec-
tés en fonction du temps.

Procédé selon I'une quelconque des revendications
8 a 13, caractérisé en ce que l'identification de
I'opération de cuisson comprend un contréle d’'iden-
tification au moyen duquel le résultat d’une identifi-
cation initiale d’'une opération de cuisson est vérifié,
le contréle d’identification étant vérifié a I'aide d’'une
valeur de référence, notamment d’une valeur seuil,
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15.

16.

34

dont le dépassement vers le bas est vérifié pendant
un temps prédéfini.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
8 a 14, caractérisé en ce que le procédé comprend
au moins les étapes suivantes :

- détection d’un premier échelon d’'odeur (L), dé-
tection d’un premier niveaud’odeur (111) a partir
du premier échelon d’odeur (L) en utilisant un
filtre passe-haut,

- réalisation d’'une identification d’opération de
cuisson en utilisant le premier niveau d’odeur
(111)

- détection d’'un deuxiéme niveau d’odeur (112)
a partir du premier échelon d’odeur (L) en utili-
sant un premier filtre passe-bas (322) et/ou dé-
tection d’un troisieme niveau d’odeur (113) a
partir du premier échelon d’odeur (L) en utilisant
un filtre passe-bas (323) ;

- détection d’'une émission d’odeur relative ac-
tuelle (M) en fonction de l'identification d’'une
opération de cuisson et du temps ; et

- calcul d’'un débit de volume d’air pour le moteur
deventilateur (2) entenant compte de I'émission
d’odeur relative actuelle (M).

Procédé selon les revendications 8 a 15, le procédé
présentant en outre :

- détermination d’'un deuxieme échelon d’odeur
(102) d’'un environnement de cuisson du dispo-
sitif de hotte aspirante (1),

- réalisation d’une détection d’effet de purifica-
tion de 'air par combinaison adéquate des deux
échelons d’odeur déterminés (L, 102), notam-
ment par formation d’une différence adéquate
des deux échelons d’odeur (L, 102), et

- réalisation de la détection du débit de volume
d’air (130) avec l'aide supplémentaire du résul-
tat de la détection de I'effet de purification de
I'air.
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