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VERFAHREN ZUM BETREIBEN EINES TRAGBAREN HARTFLACHENABSAUGGERATS UND

HARTFLACHENABSAUGGERAT ZUR DURCHFUHRUNG DES VERFAHRENS

(67)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrei-
ben eines tragbaren Hartflachenabsauggerats zum Ab-
saugen eines Flussigkeits-Luftgemisches von einer Hart-
flache, wobei das Hartflachenabsauggerat eine Saugdi-
se, ein Saugaggregat sowie eine im Strémungsweg zwi-
schen der Saugdiise und dem Saugaggregat angeord-
nete Abscheideeinrichtung aufweist, die mit einem
Schmutzflissigkeitstank verbunden ist, und wobei das
Saugaggregat von einer Steuereinrichtung ein- und aus-
schaltbar und von mindestens einer wiederaufladbaren
Batterie mit Energie versorgbar ist. Um das Verfahren
derart weiterzubilden, dass der Energieverbrauch des
Hartflachenabsauggeréts verringert werden kann, wird
erfindungsgemaR vorgeschlagen, dass der Steuerein-
richtung eine Sensorvorrichtung bereitgestellt wird und
das Saugaggregat mittels der Sensorvorrichtung selbst-
tatig eingeschaltet wird. AuBerdem wird ein tragbares
Hartflachenabsauggerat (10; 110) zur Durchfiihrung des
Verfahrens vorgeschlagen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrei-
ben eines tragbaren Hartflachenabsauggerats zum Ab-
saugen eines Flussigkeits-Luftgemisches von einer Hart-
flache, insbesondere von einer Fensterscheibe, wobei
das Hartflachenabsauggerat eine Saugdise, ein Saug-
aggregat sowie eine im Strdmungsweg zwischen der
Saugdise und dem Saugaggregat angeordnete Absche-
ideeinrichtung aufweist, die vorzugsweise Uber eine
Flussigkeitsauslasséffnung mit einem Schmutzflissig-
keitstank verbunden ist, und wobei das Saugaggregat
von einer Steuereinrichtung ein- und ausschaltbar und
von mindestens einer wiederaufladbaren Batterie mit En-
ergie versorgbar ist.

[0002] AuRerdem betrifft die Erfindung ein tragbares
Hartflachenabsauggerat zur Durchfiihrung des voran-
stehend genannten Verfahrens.

[0003] Tragbare Hartflaichenabsauggerate mit einer
Saugdise, einem Saugaggregat und einer im Stro-
mungsweg zwischen der Saugdiise und dem Saugag-
gregat angeordneten Abscheideeinrichtung kommen
zum Absaugen von Hartflachen zum Einsatz, beispiels-
weise zum Absaugen gefliester Wande oder Béden, und
auch zum Entfernen eines Wasserfilms von einer Glas-
flache, insbesondere von einer Fensterscheibe. Die
Saugdise weist iblicherweise mindestens eine flexible
Abstreiflippe auf und kann an der abzusaugenden Hart-
flache entlanggefiihrt werden. Die Saugdise steht mit
einem Saugaggregat in Strdmungsverbindung, unter
dessen Wirkung ein Unterdruck erzeugt werden kann,
so dass ein Flissigkeits-Luftgemisch tber die Saugdise
in ein Gehause des Hartflichenabsauggerats einge-
saugt werden kann. Im Strémungsweg zwischen der
Saugdise und dem Saugaggregat befindet sich eine Ab-
scheideeinrichtung. Diese weist Uiblicherweise eine Ab-
scheidekammer auf, in der mindestens ein Abscheidee-
lement angeordnet ist. Die Abscheidekammer kann vom
Saugaggregat mit Unterdruck beaufschlagt werden und
mit Hilfe des mindestens einen Abscheideelements, das
in der Abscheidekammer angeordnet ist, kann Flissig-
keit aus dem eingesaugten Flissigkeits-Luftgemisch ab-
geschieden werden. Die abgeschiedene Flissigkeit
kann - beispielsweise Uber eine Flissigkeitsauslassoff-
nung-in einen Schmutzflissigkeitstank des Hartflachen-
absauggerats gelangen, der zusatzlich zur Absaugein-
richtung zum Einsatz kommt. Die Energieversorgung
derartiger Hartflachenabsauggerate erfolgt mit Hilfe von
mindestens einer wiederaufladbaren Batterie.

[0004] Derartige Hartflachenabsauggerate sind aus
den Verdffentlichungen WO 2009/086891 A1, WO
2009/086892 A1 und WO 2009/086893 A1 bekannt. Sie
haben sich in der Praxis bewahrt. Insbesondere Fens-
terscheiben und Spiegelflachen kénnen mit ihrer Hilfe
wirkungsvoll gereinigt werden. Hierzu fiihrt der Benutzer
das Hartflachenabsauggerat an der Fensterscheibe bzw.
ander Spiegelflache entlang. Ein auf der Fensterscheibe
bzw. der Spiegelflache befindlicher Wasserfilm kann wir-
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kungsvoll abgesaugt und in den Schmutzflissigkeitstank
Uberfuhrt werden. Letzterer kann bei Bedarf entleert wer-
den.

[0005] Die Steuerung des Saugaggregats erfolgt mit
Hilfe einer Steuereinrichtung des Hartflachenabsaugge-
rats. Diese weist Ublicherweise einen mechanischen Ein-
Ausschalter oder einen mechanischen Taster auf, der
vom Benutzer zum Ingangsetzen des Saugaggregats
betéatigt werden muss.

[0006] Die Betriebsdauer des Hartflachenabsaugge-
rats ist durch die Ladekapazitat der mindestens einen
wiederaufladbaren Batterie und den Energieverbrauch
des Saugaggregats begrenzt.

[0007] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein
Verfahren der eingangs genannten Art derart weiterzu-
bilden, dass der Energieverbrauch des tragbaren Hart-
flachenabsauggerats verringert werden kann.

[0008] AuBerdem ist es Aufgabe der Erfindung, ein
tragbares Hartflachenabsauggerat zur Durchfiihrung
des Verfahrens bereitzustellen.

[0009] Beieinem Verfahren der gattungsgemafen Art
wird die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe da-
durch geldst, dass der Steuereinrichtung eine Sensor-
vorrichtung bereitgestellt wird und das Saugaggregat
mittels der Sensorvorrichtung selbsttatig eingeschaltet
wird.

[0010] Die Sensorvorrichtung kann derart ausgestaltet
sein, dass sie eine vorgegebene Startsituation erkennt
und bei Vorliegen dieser Startsituation ein Sensorsignal
bereitstellt, so dass anschlieend das Saugaggregat
selbsttatig eingeschaltet wird. Dadurch kann die Ein-
schaltdauer des Saugaggregats wirkungsvoll begrenzt
und der Energieverbrauch des Hartflachenabsauggerats
reduziertwerden, denn das Saugaggregat wird erst dann
in Betrieb gesetzt, wenn die gewlinschte Startsituation
auch tatsachlich vorliegt und nicht etwa schon deutlich
friher.

[0011] Die Sensorvorrichtung kann beispielsweise ein
Hartflachenerkennungssystem, beispielsweise eine Ka-
mera umfassen, so dass von der Sensorvorrichtung ein
Sensorsignal bereitgestellt wird, wenn von der Sensor-
vorrichtung die Hartflache erkannt wurde. Liegt diese Be-
dingung vor, so kann das Saugaggregat selbsttatig ein-
geschaltet werden, ohne dass der Benutzer einen expli-
ziten Steuerbefehl eingeben muss.

[0012] Vonbesonderem Vorteil ist es, wenn mittels der
Sensorvorrichtung das Saugaggregat nicht nur selbstta-
tig eingeschaltet sondern auch selbsttatig ausgeschaltet
wird. Das Ausschalten des Saugaggregates kann bei-
spielsweise dann erfolgen, wenn von der Sensorvorrich-
tung eine vorgegebene oder vorgebbare Stoppsituation
zur Beendigung des Reinigungsvorgangs erkannt wird.
[0013] Es kann beispielsweise vorgesehen sein, dass
die Sensorvorrichtung ein Hartflachenerkennungssys-
tem, beispielsweise eine Kamera aufweist, wobei ein
Reinigungsvorgang selbsttatig beendet wird, wenn vom
Hartflachenerkennungssystem die Hartflache nicht mehr
erkannt wird, nachdem zuvor das Saugaggregat einge-
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schaltet war.

[0014] Beieiner besonders vorteilhaften Ausfiihrungs-
form des erfindungsgemafen Verfahrens wird mit Hilfe
von Inertialsensoren die Bewegung des Hartflachenab-
sauggerats im Raum erfasst und bei Vorliegen eines be-
stimmten Bewegungsmusters wird das Saugaggregat
ein- und/ausgeschaltet. Als Inertialsensoren werden
Sensoren zur Messung von Beschleunigungen und
Drehraten bezeichnet. Durch Kombination mehrerer In-
ertialsensoren kénnen die Beschleunigungen und Dreh-
winkelanderungen bezogen auf drei Raumachsen, ins-
besondere bezogen auf ein kartesisches Koordinaten-
system mit einer X-, einer Y- und einer Z-Achse, erfasst
werden. Die zeitlich aufeinanderfolgenden Beschleuni-
gungswerte und/oder Drehwinkeldnderungswerte kon-
nen zu einem Bewegungsmuster zusammengefasst
werden. Zu Beginn eines Reinigungsvorgangs und am
Ende eines Reinigungsvorgangs wird das tragbare Hart-
flachenabsauggerat tiblicherweise nach einem von meh-
reren vorgebbaren Bewegungsmustern im Raum be-
wegt. Mittels der Inertialsensoren kénnen die aktuellen
Bewegungsmuster erfasst und in einem den Interialsen-
soren nachgeordneten Datenverarbeitungsglied kénnen
die erfassten Bewegungsmuster mit typischerweise zu
Beginn und am Ende eines Reinigungsvorgangs erfol-
genden Bewegungsmustern verglichen werden. Liegt ei-
nes der vorgegebenen Bewegungsmustern aktuell vor,
so kann das Saugaggregat ein- bzw. ausgeschaltet wer-
den.

[0015] Ginstig ist es, wenn die Kontaktierung der
Saugdise mit der Hartflache erfasst und dann das Sau-
gaggregat eingeschaltet wird Die Saugdiise weist Ubli-
cherweise eine Abstreiflippe auf, die zu Beginn eines Rei-
nigungsvorgangs auf die zu reinigende Hartflache auf-
gesetzt wird. Dadurch wird ein Kontakt zwischen der
Saugdise und der Hartflache hergestellt. Giinstig ist es,
wenn die Herstellung des Kontaktes zwischen der Saug-
dise und der Hartflache erfasst und daraufhin das Sau-
gaggregat eingeschaltet wird.

[0016] Die Herstellung des Kontaktes zwischen der
Saugdise und der Hartflache wird vorzugsweise mittels
eines oder mehrerer Beschleunigungssensoren erfasst.
Die Beschleunigungssensoren erfassen die Beschleuni-
gung, die das Hartflachenabsauggerat und insbesonde-
re die Saugduse aufweist. Trifft die Saugdise auf die zu
reinigende Hartflache, so erfolgt eine schlagartige Ande-
rung der Beschleunigung. Diese Anderung der Be-
schleunigung kann mittels der Beschleunigungssenso-
ren erfasst werden und kann als Startsignal fiir das Sau-
gaggregat dienen. Das Saugaggregat wird bei einer der-
artigen Ausfiihrungsform erst dann in Betrieb gesetzt,
wenn die Saugdise und insbesondere die Abstreiflippe
tatsachlich die zu reinigende Hartflache kontaktiert. Der
Energieverbrauch des Hartflachenabsauggerats kann
dadurch besonders gering gehalten werden.

[0017] Nach einer von Beschleunigungssensoren er-
fassten Kontaktierung der Saugdiise mit der zu reinigen-
den Hartflache bleibt das Saugaggregat bei einer beson-
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ders vorteilhaften Ausfiihrungsform des erfindungsge-
mafRen Verfahrens so lange in Betrieb, bis mittels der
Beschleunigungssensoren keine Anderung der Be-
schleunigung des Hartflaichenabsauggerats fir einen
vorgegebenen Zeitraum erfolgt. Dies ist dann der Fall,
wenn das Hartflachenabsauggerat nach einem erfolgten
Reinigungseinsatz vom Benutzer auf eine Stellflache ab-
gestellt wird. Im abgestellten Zustand wirkt auf das Hart-
flachenabsauggerat lediglich noch die Erdbeschleuni-
gung, die jedoch keiner zeitlichen Anderung unterliegt.
Die fehlende Anderung der Beschleunigung (iber einen
vorgegebenen Zeitraum kann als Stoppsignal fir das
Saugaggregat dienen.

[0018] Eskannvorgesehensein, dassdie Annaherung
der Saugdise an die zu reinigende Hartflache erfasst
und dann das Saugaggregat eingeschaltet wird. Guinsti-
gerweise wird die Anndherung berihrungslos erfasst.
Hierzu kénnen Naherungssensoren zum Einsatz kom-
men, beispielsweise kapazitive oder optische Nahe-
rungssensoren oder auch Naherungssensoren, die die
Reflektion von Ultraschall auswerten. Zu Beginn eines
Reinigungsvorgangs nahert sich das Hartflachenab-
sauggerat, insbesondere dessen Saugdlse, zuneh-
mend der Hartflache. Die Anndherung kann von den N&-
herungssensoren erfasst werden, so dass anschlieRend
das Saugaggregat selbsttatig eingeschaltet werden
kann. Entfernt sich nach einem erfolgten Reinigungsvor-
gang das Hartflichenabsauggerat und insbesondere
dessen Saugdise von der Hartfliche, so kann das Ent-
fernen des Hartflachenabsauggerats ebenfalls von den
Naherungssensoren erfasst werden, die daraufhin ein
Sensorsignal bereitstellen kdnnen, unter dessen Wir-
kung das Saugaggregat abgeschaltet wird.

[0019] Es kann auch vorgesehen sein, dass der Ab-
stand der Saugdiise zur Hartflache erfasst und bei Un-
terschreiten eines Mindestabstands das Saugaggregat
selbsttatig eingeschaltet wird. Bei einer derartigen Aus-
fuhrungsform des erfindungsgemafRen Verfahrens wird
ein Absolutwert des Abstands zwischen der Saugduse
und der Hartflache erfasst. Unterschreitet der reale Ab-
stand einen vorgegebenen oder vorgebbaren Mindest-
wert, so kann das Saugaggregat selbsttatig eingeschal-
tet werden.

[0020] Die Erfassung des Abstands zwischen der
Saugdise und der Hartflache erfolgt vorzugsweise be-
rihrungslos, beispielsweise optisch.

[0021] Bei Uberschreiten eines vorgegebenen oder
vorgebbaren Maximalabstands zwischen der Saugduse
und der Hartflache wird das Saugaggregat bei einer vor-
teilhaften Ausfiuhrungsform des erfindungsgemaRen
Verfahrens selbsttatig ausgeschaltet.

[0022] Wie bereits erwdhnt, ist es giinstig, wenn das
Saugaggregat bei fehlender Bewegung im Raum nach
Ablauf eines vorgegebenen oder vorgebbaren Zeitinter-
valls selbsttatig ausgeschaltet wird. Das Hartflachenab-
sauggerat weist somit eine Nachlaufzeit nach dem Ab-
stellen auf eine Stellflache auf.

[0023] Von Vorteil ist es, wenn das Hartflachenab-
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sauggerat in einem ersten Verfahrensschritt in Betriebs-
bereitschaft versetzt wird und anschlieRend das Saug-
aggregat bei Vorliegen einer von der Sensorvorrichtung
erfassten Startbedingung selbsttatig eingeschaltet wird.
Bei einer derartigen Ausfiihrungsform des erfindungsge-
malen Verfahrens wird das Saugaggregat nur dann
selbsttatig mittels der Sensorvorrichtung in Gang ge-
setzt, wenn das Hartflichenabsauggeréat zuvor in Be-
triebsbereitschaft versetzt wurde. Liegt noch keine Be-
triebsbereitschaft vor, so fiihrt ein Ausgangssignal der
Sensorvorrichtung noch nicht zum Einschalten des Sau-
gaggregates.

[0024] Ginstigerweise wird das Hartflachenabsaug-
gerat vom Benutzer manuell in Betriebsbereitschaft ver-
setzt. Hierzu kann beispielsweise ein Hauptschalter zum
Einsatz kommen, der vom Benutzer betatigt werden
kann. Das selbsttatige Ein- und Ausschalten des Saug-
aggregates erfolgt bei einer derartigen Ausgestaltung
des erfindungsgemaRen Verfahrens nur nach vorheri-
gem manuellen Einschalten des Hartflichenabsaugge-
rats.

[0025] Statt eines elektromechanischen Hauptschal-
ters kann das Hartflachenabsauggerat auch mittels eines
Berlihrungssensors, insbesondere eines kapazitiven
Sensors, in Betriebsbereitschaft versetzt werden, wobei
mit Hilfe des Berlihrungssensors das manuelle Ergreifen
des Hartflachenabsauggerats durch den Benutzer er-
fasst wird.

[0026] Ublicherweise umfasst das Hartflichenab-
sauggerat einen Handgriff, an dem der Benutzer das
tragbare Hartflichenabsauggerat ergreift. Am Handgriff
kann ein Berlihrungssensor, insbesondere ein kapaziti-
ver Sensor, positioniert sein, der beim Ergreifen des
Handgriffs durch den Benutzer ein Betriebsbereitschafts-
signal bereitstellt, unter dessen Wirkung das Hartfla-
chenabsauggerat in Betriebsbereitschaft versetzt wird,
so dass anschlieend mittels der Sensorvorrichtung das
Saugaggregat selbsttatig ein- und vorzugsweise auch
ausgeschaltet werden kann. Legt der Benutzer das Hart-
flachenabsauggerat ab, so wird die Betriebsbereitschaft
des Hartflichenabsauggerats selbsttatig beendet und
das Saugaggregat wird ausgeschaltet.

[0027] Wie eingangs erwahnt, betrifft die Erfindung
auch ein tragbares Hartflachenabsauggerat zur Durch-
fuhrung des Verfahrens. Das tragbare Hartflachenab-
sauggerat ist zum Absaugen eines Flissigkeits-Luftge-
misches von einer Hartfliche geeignet und umfasst eine
Saugdise, ein Saugaggregat und eine im Strdmungs-
weg zwischen der Saugdiise und dem Saugaggregat an-
geordnete Abscheideeinrichtung zum Abscheiden von
Flussigkeit aus dem angesaugten Flissigkeits-Luftge-
misch, wobei die Abscheideeinrichtung vorzugsweise
Uber eine Flussigkeitsauslasséffnung mit einem
Schmutzflissigkeitstank des Hartflachenabsauggerats
verbundenist. Das Hartflachenabsauggerat weist auler-
dem eine Steuereinrichtung zum Ein- und Ausschalten
des Saugaggregates auf sowie mindestens eine wieder-
aufladbare Batterie.
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[0028] Um ein derartiges tragbares Hartflachenab-
sauggerat derart weiterzubilden, dass es einen geringe-
ren Energieverbrauch aufweist, wird erfindungsgemaf
vorgeschlagen, dass die Steuereinrichtung mindestens
eine Sensorvorrichtung aufweist, wobei das Saugaggre-
gat mittels der Sensorvorrichtung selbsttatig einschaltbar
ist. Wie bereits voranstehend erlautert, kann durch die
Bereitstellung einer das Saugaggregat selbsttatig ein-
schaltenden Sensorvorrichtung der Energieverbrauch
des Hartflichenabsauggerats vermindert werden, denn
von der Sensorvorrichtung kann eine vorgegebene oder
vorgebbare Startsituation erfasst werden, so dass das
Saugaggregat in Gang gesetzt wird, wenn die Startsitu-
ation vorliegt. Solange noch keine Startsituation vorliegt,
wird das Saugaggregat von der Sensorvorrichtung nicht
selbsttatig eingeschaltet.

[0029] Von besonderem Vorteil ist es, wenn das Sau-
gaggregat mittels der Sensorvorrichtung nicht nur selbst-
tatig einschaltbar sondern auch selbsttatig ausschaltbar
ist. Bei einer derartigen Ausgestaltung des erfindungs-
gemaRen Hartflachenabsauggeréats ist von der Sensor-
vorrichtung eine Stoppsituation erfassbar, bei deren Vor-
liegen der Reinigungsvorgang beendet werden soll. In
diesem Falle wird dann das Saugaggregat mittels der
Sensorvorrichtung selbsttatig ausgeschaltet.

[0030] Die Sensorvorrichtung kann beispielsweise ei-
ne Hartflachenerkennungseinrichtung aufweisen, insbe-
sondere eine Kamera. Wird von der Hartflachenerken-
nungseinrichtung die Hartfliche erkannt, so wird das
Saugaggregat selbsttatig eingeschaltet.

[0031] Mittels der Hartflachenerkennungseinrichtung
kann das Saugaggregat selbsttatig ausgeschaltet wer-
den, wenn die Hartflache von der Hartflachenerken-
nungseinrichtung nicht mehr erkennbar ist.

[0032] Von besonderem Vorteil ist es, wenn die Sen-
sorvorrichtung mindestens einen Inertialsensor aufweist,
also mindestens einen Sensor, mit dessen Hilfe eine Be-
schleunigung und/oder eine Drehrate des Hartflachen-
absauggerats erfassbar ist. Derartige Inertialsensoren
sind dem Fachmann an sich bekannt und bediirfen daher
vorliegend keiner naheren Erlauterung. Mit ihrer Hilfe
kann eine Bewegung des Hartflichenabsauggerats im
Raum erfasst werden.

[0033] Besonders vorteilhaft ist es, wenn mittels des
mindestens einen Inertialsensors ein Bewegungsmuster
des Hartflichenabsauggerats erfassbar ist und das Sau-
gaggregat bei Vorliegen eines bestimmten Bewegungs-
musters selbsttatig ein- und/oder ausschaltbar ist. Wie
bereits erwahnt, folgt die Bewegung des Hartflachenab-
sauggerats zu Beginn und am Ende eines Reinigungs-
vorgangs typischerweise einem von mehreren vorgeb-
baren oder vorgegebenen Bewegungsmustern. Mittels
eines dem mindestens einen Inertialsensor nachgeord-
neten Datenverarbeitungsglieds kann das reale Bewe-
gungsmuster, das von dem mindestens einen Inertial-
sensor erfasst wurde, mit dem vorgegebenen oder vor-
gebbaren Bewegungsmustern verglichen werden. Folgt
das reale Bewegungsmuster einem vorgegebenen Be-



7 EP 3 130 268 A1 8

wegungsmuster, so kann dies als Signal zum Ein- oder
Ausschalten des Saugaggregats dienen.

[0034] Giunstig ist es, wenn die Steuereinrichtung ei-
nen Zeitgeber aufweist, der dem mindestens einen Iner-
tialsensor zugeordnet ist. Mittels des Zeitgebers kann
der Steuereinrichtung ein Zeitintervall vorgegeben wer-
den, innerhalb dessen eine Bewegung vorliegen soll, so-
fern das Saugaggregat in Betrieb bleiben soll. Beispiels-
weise kannvorgegeben werden, dass das Saugaggregat
selbsttatig ausgeschaltet wird, sofern das Hartflachen-
absauggerat Uber einen vorgegebenen Zeitraum, der
vom Zeitgeber vorgegeben wird, keine Bewegung im
Raum mehr durchfiihrt und/oder der Wert der Beschleu-
nigung des Hartflachenabsauggerats identisch ist mit
dem Wertder Erdbeschleunigung in Héhe von 9,81 m/s2.
[0035] Bevorzugt weist die Sensoreinrichtung des er-
findungsgemafen tragbaren Hartflachenabsauggerats
mindestens einen Beschleunigungssensor auf.

[0036] Von besonderem Vorteil ist es, wenn die Sen-
soreinrichtung mindestens drei Beschleunigungssenso-
ren aufweist, wobei mittels der drei Beschleunigungssen-
soren die Beschleunigung des Hartflichenabsauggerats
in drei Raumrichtungen erfassbar ist. Insbesondere kann
vorgesehen sein, dass mittels der drei Beschleunigungs-
sensoren die Beschleunigung des Hartflachenabsaug-
gerats bezogen auf die Achsen eines kartesischen Ko-
ordinatensystems erfassbar ist.

[0037] Gunstig ist es, wenn mittels der Sensorvorrich-
tung die Kontaktierung der Saugdiise mit der Hartflache
erfassbar und daraufhin das Saugaggregat selbsttatig
einschaltbar ist.

[0038] Wie bereits erwahnt, ist es von Vorteil, wenn
mittels des mindestens einen Beschleunigungssensors
die Kontaktierung der Saugdiise mit der Hartflache er-
fassbar ist. Wird die Saugdiise und insbesondere deren
Abstreiflippe zu Beginn eines Reinigungsvorgangs auf
die Hartflache aufgesetzt, so erfahrt die Saugdise eine
schlagartige Anderung ihrer Beschleunigung. Diese Be-
schleunigungsanderung kann mittels des mindestens ei-
nen Beschleunigungssensors erfasst werden und als Si-
gnal zum Einschalten des Saugaggregates dienen.
[0039] Alternativ oder ergdnzend kann vorgesehen
sein, dass mit Hilfe von mindestens drei Beschleuni-
gungssensoren eine Bewegung der Saugdise in einer
Raumebene erfassbar ist. In eine derartige Ausgestal-
tung der Erfindung flieRt der Gedanke mit ein, dass die
zu reinigende Hartflache Ublicherweise zumindest be-
reichsweise eben ausgestaltet ist. Wird die Saugdise
vom Benutzer entlang der ebenen Hartflache gefiihrt, so
kann mit Hilfe von drei Beschleunigungssensoren die Be-
wegung der Saugduise in dieser Ebene erfasst werden,
sodass anschlieRend das Saugaggregatin Gang gesetzt
werden kann. Wird die Saugdiise nach Beendigung ei-
nes Reinigungsvorgangs von der Hartflache entfernt, so
vollzieht sie in aller Regel keine ebene Bewegung mehr,
das heil3t die Saugdiise wird nicht lAnger in einer Raum-
ebene bewegt. Dies kann als Stoppsignal fur das Saug-
aggregat dienen.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

[0040] Beieinervorteilhaften Ausfiihrungsform des er-
findungsgemafRen Hartflachenabsauggerats weist die
Sensoreinrichtung mindestens einen Naherungs-
und/oder Abstandssensor auf zur Erfassung der Anna-
herung und/oder des Abstands des Hartflichenabsaug-
gerats zur Hartflache, wobei das Saugaggregat in Ab-
hangigkeit von einem Signal des Naherungs- und/oder
Abstandssensors selbsttatig ein- und/oder ausschaltbar
ist.

[0041] Ginstigerweise kommen ein beriihrungsloser
Naherungssensor und/oder ein berlhrungsloser Ab-
standssensor zum Einsatz.

[0042] Von besonderem Vorteil ist es, wenn das Hart-
flachenabsauggerdt vom Benutzer in Betriebsbereit-
schaft versetzbar und das Saugaggregat nur bei Vorlie-
gen der Betriebsbereitschaft mittels der Sensorvorrich-
tung selbsttatig einund/oder ausschaltbar ist. Bei einer
derartigen Ausgestaltung kann das Hartflachenabsaug-
gerat vom Benutzer zundchst in Betriebsbereitschaft ver-
setzt werden. Liegt die Betriebsbereitschaft vor, so kann
anschlieBend mittels der Sensorvorrichtung das Saug-
aggregat selbsttatig eingeschaltet und vorzugsweise
auch selbsttatig wieder ausgeschaltet werden. Wurde
das Hartflichenabsauggerat noch nicht in Betriebsbe-
reitschaft versetzt, so ist ein selbsttatiges Ein- und/oder
Ausschalten des Saugaggregates mittels der Sensorvor-
richtung nicht mdéglich.

[0043] Es kann beispielsweise vorgesehen sein, dass
das Hartflachenabsauggeréat eine elektromechanische
Schalteinrichtung, insbesondere einen Hauptschalter
aufweist, der vom Benutzer manuell betatigbar ist, um
das Hartflachenabsauggerat in Betriebsbereitschaft zu
versetzen.

[0044] Alternativ oder ergdnzend kann vorgesehen
sein, dass das Hartflaichenabsauggerat einen Berih-
rungssensor aufweist, der das Ergreifen des Hartfla-
chenabsauggerats durch den Benutzer erfasst und dar-
aufhin das Hartflachenabsauggerat in Betriebsbereit-
schaft versetzt.

[0045] Gunstigerweise hat das Hartflachenabsaugge-
rat einen Handgriff, an dem ein Berlihrungssensor an-
geordnet ist, insbesondere ein kapazitiver Berlihrungs-
sensor.

[0046] Die nachfolgende Beschreibung vorteilhafter
Ausfihrungsformen der Erfindung dient im Zusammen-
hang mitder Zeichnung der ndheren Erlduterung. Es zei-
gen:

Figur 1:  eine Schnittansicht einer ersten vorteilhaften
Ausflihrungsform eines erfindungsgemafien
Hartflachenabsauggerats;

Figur 2:  ein Blockschaltbild einer Steuereinrichtung
des Hartflichenabsauggerats aus Figur 1;

Figur 3:  eine Schnittansicht einer zweiten vorteilhaf-

ten Ausfiihrungsform eines erfindungsgema-
Ren Hartflachenabsauggeréats, und
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Figur 4:  ein Blockschaltbild einer Steuereinrichtung
des Hartflichenabsauggerats aus Figur 3.
[0047] In den Figuren 1 und 2 ist schematisch eine

vorteilhafte Ausfiihrungsform eines erfindungsgemafen
tragbaren Hartflachenabsauggerats 10 dargestellt, mit
dem ein Flissigkeitsfilm von einer Hartflache, insbeson-
dere von einer Fensterscheibe, abgesaugt werden kann.
Das Hartflachenabsauggerat 10 kann vom Benutzer mit
einer Hand an einem Handgriff 12 gehalten und an der
zu reinigenden Flache entlanggefiihrt werden. Das Hart-
flachenabsauggerat 10 weist eine Saugdise 14 auf mit
einer Abstreiflippe 16 und einer Stitzlippe 18, die zwi-
schen sich einen Saugmund 20 definieren, an den sich
ein Saugkanal 22 anschlief3t.

[0048] Der Saugkanal 22 mindet in eine Abscheide-
kammer 24 einer Abscheideeinrichtung 26. Mit einem
freien Ende ragt der Saugkanal 22 in die Abscheidekam-
mer 24 hinein. In der Abscheidekammer 24 ist ein Ab-
scheideelementin Form einer Prallwand 28 angeordnet.
Auf der dem Saugkanal 22 abgewandten Seite der Prall-
wand 28 ragt in die Abscheidekammer 24 das freie Ende
einer Unterdruckleitung 30 hinein, Uber die die Abschei-
dekammer 24 mit einem Saugaggregat 32 in Strémungs-
verbindung steht. Das Saugaggregat 32 weist eine Saug-
turbine 34 auf, die von einem Motor 36 in Drehung ver-
setzt wird. Unterhalb des Motors 36 ist eine Steuerein-
richtung 38 des Hartflachenabsauggerats 10 angeord-
net, die nachfolgend unter Bezugnahme auf Figur 2 na-
her erlautert wird.

[0049] Uber eine Flissigkeitsauslasséffnung 40 steht
die Abscheidekammer 24 mit einem Schmutzflissig-
keitstank 42 in Verbindung. Der Schmutzflissigkeitstank
42 kann mit Hilfe eines Einlassrohrs 44 mit Flissigkeit
befiillt werden, die in der Abscheidekammer 24 aus ei-
nem Flissigkeits-Luftgemisch abgeschieden wurde, das
unter der Wirkung des Saugaggregates 32 Uber die
Saugdise 14 in die Abscheidekammer 24 eingesaugt
wurde. Die abgeschiedene Flussigkeit kann Uber das
Einlassrohr 44 in den Schmutzflissigkeitstank 42 gelan-
gen und die eingesaugte Luft kann tber die Unterdruck-
leitung 30, das Saugaggregat 32 und diesem in Stro-
mungsrichtung nachgeordnete, in der Zeichnung nicht
dargestellte Luftauslassoffnungen abgegeben werden.
[0050] Uber ein Luftauslassrohr 46, das die Fliissig-
keitsauslassoffnung 40 durchgreift, kann im Schmutz-
flissigkeitstank 42 befindliche Luft an die Abscheide-
kammer 24 abgegeben werden, wenn sich der Fullstand
des Schmutzflissigkeitstanks 42 wahrend der Benut-
zung des Hartflachenabsauggerats 10 erhéht.

[0051] Zwischen dem Schmutzfliissigkeitstank 42 und
dem Handgriff 12 weist das Hartflachenabsauggerat 10
eine Grifféffnung 48 auf, die das Umgreifen des Hand-
griffs 12 erleichtert. An der der Griff6ffnung 48 zugewand-
ten Seite des Handgriffs 12 ist ein elektromechanischer
Taster 50 angeordnet, der vom Benutzer beim Ergreifen
des Handgriffs 12 betatigt werden kann.

[0052] Durch Betatigen des Tasters 50 wird das Hart-
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flachenabsauggerat 10 in Betriebsbereitschaft versetzt,
ohne dass dadurch bereits das Saugaggregat 32 aktiviert
wird. Das Aktivieren des Saugaggregates 32 erfolgt bei
dem in den Figuren 1 und 2 dargestellten Ausflihrungs-
beispiel mit Hilfe einer Sensorvorrichtung 52 der Steuer-
einrichtung 38. Dies wird insbesondere aus Figur 2 deut-
lich.

[0053] Die Sensorvorrichtung 52 weistdrei Inertialsen-
soren in Form von drei Beschleunigungssensoren auf,
die jeweils die Beschleunigung des Hartflachenabsaug-
gerats 10 bezogen auf eine Achse X, Y oder Z eines
kartesischen Koordinatensystems 60 erfassen. Die Be-
schleunigungssensoren 54, 46 und 58 sind unter Zwi-
schenlage eines Schwingungsdampfungsgliedes 62 auf
einer Leiterplatte 64 der Steuereinrichtung 38 angeord-
net und stehen mit einem Datenverarbeitungsglied 66
der Steuereinrichtung 38 in elektrischer Verbindung. Das
Datenverarbeitungsglied 66 umfasst einen Zeitgeber 68
sowie ein Filterglied 70, mit dem die Sensorsignale der
Beschleunigungssensoren 54, 56 und 58 gefiltert werden
kénnen. Lediglich Sensorsignale der Beschleunigungs-
sensoren 54, 56, 58 unterhalb einer Grenzfrequenz wer-
den vom Filterglied 70 an ein Auswerteglied 72 weiter-
geleitet, das die Sensorsignale auswertet. Uber eine
Steuerleitung 74 steht das Datenverarbeitungsglied 66
mit einer steuerbaren Schalteinheit 76 in Verbindung,
Uber die der Motor 36 mit einer wiederaufladbaren Bat-
terie 78 des Hartflachenabsauggerats 10 verbunden
werden kann. Das Datenverarbeitungsglied 66 kann bei-
spielsweise als Mikroprozessor ausgestaltet sein.
[0054] Das Datenverarbeitungsglied 64 steht mit dem
Taster 50 in elektrischer Verbindung. Wird der Taster 50
vom Benutzer betatigt, so werden anschlieRend die Aus-
gangssignale der Beschleunigungssensoren 54, 56 und
58 vom Datenverarbeitungsglied 66 daraufhin ausge-
wertet, ob eine starke abrupte Anderung der erfassten
Beschleunigungen erfolgt. Eine derartige Anderung liegt
vor, wenn der Benutzer zu Beginn eines Reinigungsvor-
gangs die Saugdise 14 an die zu reinigende Hartflache
anlegt, so dass die Abstreiflippe 16 der Saugdiise 14 die
Hartflache kontaktiert. Die Kontaktierung der Hartflache
wird von den Beschleunigungssensoren 54, 56, 58 er-
fasst und daraufhin wird das Saugaggregat 32 einge-
schaltet, indem der Motor 36 (iber die steuerbare Schalt-
einheit 76 mit Energie aus der wiederaufladbaren Batte-
rie 78 versorgt wird.

[0055] Das Saugaggregat 32 bleibt anschlieRend so
lange in Betrieb, bis entweder der Benutzer die Betriebs-
bereitschaft des Hartflachenabsauggerats 10 beendet,
indem er den Taster 50 freigibt, oder aber mittels der
Beschleunigungssensoren 54, 56, 58 vom Auswerte-
glied 72 bereinen vom Zeitgeber 68 vorgegebenen Zeit-
raum keine Beschleunigungsanderung mehr erfasst wird
und/oder die Beschleunigung des Hartflachenabsaugge-
rats 10 lediglich noch der Erdbeschleunigung entspricht.
Eine derartige Situation liegt vor, wenn der Benutzer,
selbstwenn er den Taster 50 noch nicht freigegeben hat,
das Hartflachenabsauggerat 10 auf einer Stellflache ab-
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gesetzt hat.

[0056] Anstatt mit Hilfe der Beschleunigungssensoren
54, 56 und 58 und des Auswertegliedes 72 die schlag-
artige Beschleunigungsanderung zu erfassen, die er-
folgt, wenn die Saugdise 12 die Hartflache kontaktiert,
kann alternativ oder erganzend vorgesehen sein, dass
mittels der Beschleunigungssensoren 54, 56 und 58 und
des Auswertegliedes 72 ein Bewegungsmuster des Hart-
flachenabsauggerats 10 erfasst und mit vorgegebenen
Bewegungsmustern verglichen wird, die in einem Spei-
cherglied 80 des Datenverarbeitungsglieds 66 hinterlegt
sind. Die hinterlegten Beschleunigungsmuster entspre-
chen hierbei typischen Bewegungen, die zu Beginn und
am Ende eines Reinigungsvorgangs auftreten, wenn der
Benutzer die Saugdiise 14 an eine zu reinigende Hart-
flache ansetzt und die Saugduise 14 nach erfolgtem Rei-
nigungsvorgang von einer Hartflaiche abnimmt. Wird mit
Hilfe des Auswertegliedes 72 erkannt, dass ein reales
Bewegungsmuster einem im Speicherglied 80 hinterleg-
ten Bewegungsmuster entspricht, so wird das Saugag-
gregat 32 Uber die steuerbare Schalteinheit 76 selbsttatig
ein- bzw. ausgeschaltet.

[0057] Der Energieverbrauch des Hartflachenabsaug-
gerats 10ist verhaltnismaRig gering, da der Motor 36 des
Saugaggregates 32 nur dann mit der wiederaufladbaren
Batterie 78 in elektrischer Verbindung steht, wenn mittels
der Sensorvorrichtung 52 erkannt wird, dass tatsachlich
ein Reinigungsvorgang begonnen werden soll. Die Stro-
mungsverbindung zwischen der Batterie 78 und dem Mo-
tor 36 erfolgt dann nur so lange, bis mittels der Sensor-
vorrichtung 52 das Ende des eigentlichen Reinigungs-
vorgangs erfasst wurde. Anschliefend wird dann das
Saugaggregat 32 wieder abgeschaltet.

[0058] In den Figuren 3 und 4 ist eine zweite vorteil-
hafte Ausfihrungsform eines erfindungsgemafen Hart-
flachenabsauggerats dargestellt, das in den Figuren 3
und 4 insgesamt mit dem Bezugszeichen 110 belegt ist.
Das Hartflachenabsauggerat 110 ist weitgehend iden-
tisch ausgestaltet wie das voranstehend unter Bezug-
nahme auf die Figuren 1 und 2 dargestellte Hartflachen-
absauggerat 10. Fur identische Bauteile werden daher
in den Figuren 3 und 4 dieselben Bezugszeichen ver-
wendet wie in den Figuren 1 und 2 und beziiglich dieser
Bauteile wird zur Vermeidung von Wiederholungen auf
die voranstehenden Erlauterungen Bezug genommen.
[0059] Vom Hartflachenabsauggerat 10 unterscheidet
sich das Hartflichenabsauggerat 110 dadurch, dass
statt der Beschleunigungssensoren 54, 56 und 58 ein
Abstandssensor 112 zum Einsatz kommt, der den Ab-
stand zwischen der Saugdiise 14 des Hartflachenab-
sauggerats 110 und einer zu reinigenden Hartflache er-
fasst. Der Abstandssensor 112 steht mit einem Daten-
verarbeitungsglied 114 in elektrischer Verbindung, das
ein Auswerteglied 116 aufweist. Mit Hilfe des Auswerte-
gliedes 116 kann das vom Abstandssensor 112 bereit-
gestellte Sensorsignal ausgewertet werden. Der Ab-
standssensor 112 erfasst optisch den realen Abstand,
dendie Saugdise 114 zur Hartflache einnimmt. Derreale
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Abstand wird vom Auswerteglied 116 mit einem Mindest-
abstand verglichen, der in einem Speicherglied 118 des
Datenverarbeitungsglieds 114 hinterlegt ist. Unterschrei-
tet der reale Abstand den im Speicherglied 118 vorge-
gebenen Mindestabstand, nachdem zuvor das Hartfla-
chenabsauggerat 110 durch Betatigen des Tasters 50 in
Betriebsbereitschaft versetzt wurde, so gibt das Daten-
verarbeitungsglied 114 die elektrische Verbindung zwi-
schendem Motor 36 und der Batterie 78 des Hartflachen-
absauggerats 110 frei, so dass das Saugaggregat 32
des Hartflichenabsauggerats 110 in Betrieb gesetzt
wird.

[0060] Das Saugaggregat 32 des Hartflichenabsaug-
gerats 110 bleibt dann so lange eingeschaltet, bis ent-
weder die Betriebsbereitschaft des Hartflachenabsaug-
gerats 110 vom Benutzer beendet wird, indem er den
Taster 50 freigibt, oder aber der reale Abstand, den die
Saugdise 14 zur Hartflache einnimmt, einen im Spei-
cherglied 118 hinterlegten Maximalwert Uberschreitet.
Eine derartige Uberschreitung liegt vor, wenn der Benut-
zer am Ende eines Reinigungsvorgangs das Hartfla-
chenabsauggerat 110 von der Hartflache entfernt.
[0061] Anstatt des Abstandssensors 112 kann beim
Hartflachenabsauggerat 110 auch eine Hartflachener-
kennungseinrichtung in Form einer Kamera zum Einsatz
kommen, die in Figur 3 gestrichelt dargestelltist. Die Ka-
mera 120 weist einen vorgegebenen Erkennungsbereich
auf. Innerhalb dieses Bereiches erkennt sie eine Hartfla-
che, wohingegen eine Hartflache aulRerhalb des Erken-
nungsbereiches von der Kamera 120 nicht erkannt wird.
Befindet sich das Hartflachenabsauggerat 110 in Be-
triebsbereitschaft und nahert sich die Saugdise 14 zu-
nehmend einer Hartflache, so wird diese von der Kamera
120 erfasst, so dass anschlieRend das Saugaggregat 32
so lange von der Batterie 78 mit Energie versorgt werden
kann, bis nach Beendigung eines Reinigungsvorgangs
das Hartflichenabsauggerat 110 von der Hartflache ent-
fernt und dadurch die Hartflache von der Kamera 120
nicht ldnger erkannt werden kann.

[0062] Aus dem Voranstehenden wird deutlich, dass
mittels der Beschleunigungssensoren 54, 56 und 68 so-
wie mittels des Abstandssensors 112 und mittels der Ka-
mera 120 das Saugaggregat 32 selbsttatig ein- und aus-
geschaltet werden kann, sofern von den jeweiligen Sen-
soren eine Situation erfasst wird, die typischerweise dem
Beginn oder dem Ende eines Reinigungsvorgangs ent-
spricht. Die Batterie 78 wird nur wahrend des eigentli-
chen Reinigungsvorganges entladen, so dass der Ener-
gieverbrauch der Hartflichenabsauggerate 10 und 110
besonders gering gehalten werden kann. Darliber hinaus
zeichnen sich die Hartflichenabsauggerate 10 und 110
durch eine einfache Handhabung aus.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben eines tragbaren Hartfla-
chenabsauggerats (10) zum Absaugen eines Flis-
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sigkeits-Luftgemisches von einer Hartflache, insbe-
sondere von einer Fensterscheibe, wobei das Hart-
flachenabsauggerat (10) eine Saugduise (14), ein
Saugaggregat (32) sowie eine im Strémungsweg
zwischen der Saugdise (14) und dem Saugaggre-
gat(32) angeordnete Abscheideeinrichtung (26) auf-
weist, die mit einem Schmutzflissigkeitstank (42)
verbundenist, und wobei das Saugaggregat(32) von
einer Steuereinrichtung (38) ein- und ausschaltbar
und von mindestens einer wiederaufladbaren Batte-
rie (78) mit Energie versorgbar ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Steuereinrichtung (38) eine Sen-
sorvorrichtung (54, 56, 58, 112, 120) bereitgestellt
wird und das Saugaggregat (32) mittels der Sensor-
vorrichtung (54, 56, 58, 112, 120) selbsttatig einge-
schaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Saugaggregat (32) mittels der
Sensorvorrichtung (54, 56, 58, 112, 120) selbsttatig
ausgeschaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mittels Inertialsensoren (54,
56, 58) die Bewegung des Hartflichenabsauggerats
(10; 110) im Raum erfasst und bei Vorliegen eines
bestimmten Bewegungsmusters das Saugaggregat
(32) ein- und/oder ausgeschaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 1, 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Kontaktierung der Saugdii-
se (14) mit der Hartflache erfasst und dann das Sau-
gaggregat eingeschaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Kontaktierung mittels eines oder
mehrerer Beschleunigungssensoren (54, 56, 58) er-
fasst wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Anndhe-
rung der Saugdise (14) an die Hartflache erfasst
und dann das Saugaggregat (32) eingeschaltet wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Abstand
der Saugdise (14) zur Hartflache erfasst und bei
Unterschreiten eines Mindestabstands das Saugag-
gregat (32) eingeschaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Saugaggregat (32) bei Uber-
schreiten eines Maximalabstands ausgeschaltet
wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Saugag-
gregat (32) bei fehlender Bewegung im Raum nach
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1.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Ablauf eines Zeitintervalls selbsttatig ausgeschaltet
wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Hartfla-
chenabsauggerat (10; 110) zunachst in Betriebsbe-
reitschaft versetzt und anschlieRend das Saugag-
gregat (32) bei Vorliegen einer von der Sensorvor-
richtung (54, 56, 58, 112, 120) erfassten Startbedin-
gung selbsttatig eingeschaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Hartflachenabsauggerat (10;
110) manuell in Betriebsbereitschaft versetzt wird.

Tragbares Hartflachenabsauggerat (10; 110) zum
Absaugen eines Flussigkeits-Luftgemisches von ei-
ner Hartflache, insbesondere zur Durchfiihrung des
Verfahrens nach einem der voranstehenden An-
spriiche, mit einer Saugduise (14), einem Saugag-
gregat (32) sowie einer im Strémungsweg zwischen
der Saugdise (14) und dem Saugaggregat (32) an-
geordneten Abscheideeinrichtung (26), die mit ei-
nem Schmutzflissigkeitstank (42) verbunden ist,
und mit einer Steuereinrichtung (38) zum Ein- und
Ausschalten des Saugaggregats (32) und mit min-
destens einer wiederaufladbaren Batterie (78), da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung (38) mindestens eine Sensorvorrichtung (54,
56, 58, 112, 120) aufweist, wobei das Saugaggregat
(32) mittels der Sensorvorrichtung (54, 56, 58, 112,
120) selbsttatig einschaltbar ist.

Hartflachenabsauggerat nach Anspruch 12, da-
durch gekennzeichnet, dass das Saugaggregat
(32) mittels der Sensorvorrichtung (54, 56, 58, 112,
120) selbsttatig ausschaltbar ist.

Hartflachenabsauggerat nach Anspruch 12 oder 13,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensorvorrich-
tung mindestens einen Inertialsensor (54, 56, 58)
aufweist.

Hartflachenabsauggerat nach Anspruch 14, da-
durch gekennzeichnet, dass mittels des mindes-
tens einen Inertialsensors (54, 56, 58) ein Bewe-
gungsmuster des Hartflachenabsauggerats (10) er-
fassbar ist und das Saugaggregat (32) bei Vorliegen
eines bestimmten Bewegungsmusters selbsttatig
ein- und/oder ausschaltbar ist.

Hartflachenabsauggerat nach Anspruch 14 oder 15,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung (38) einen Zeitgeber (78) aufweist, der dem
mindestens einen Inertialsensor (54, 56, 58) zuge-
ordnet ist.

Hartflachenabsauggerat nach einem der Anspriiche
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12 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass die Sen-
sorvorrichtung mindestens einen Beschleunigungs-
sensor (54, 56, 58) aufweist.

Hartflachenabsauggerat nach einem der Anspriiche
12 bis 17, dadurch gekennzeichnet, dass die Sen-
sorvorrichtung mindestens drei Beschleunigungs-
sensoren (54, 56, 58) aufweist, wobei mittels der Be-
schleunigungssensoren die Beschleunigung des
Hartflichenabsauggerats (10) bezogen auf drei
Raumrichtungen erfassbar ist.

Hartflaichenabsauggerat nach einem der Anspriiche
12 bis 18, dadurch gekennzeichnet, dass die Kon-
taktierung der Saugdise (14) mit der Hartflache er-
fassbar und bei Vorliegen eines Kontakts das Sau-
gaggregat (32) selbsttatig einschaltbar ist.

Hartflaichenabsauggerat nach Anspruch 19, da-
durch gekennzeichnet, dass die Kontaktierung der
Saugdise (14) mit der Hartflache mit Hilfe von min-
destens einem Beschleunigungssensor (54, 56, 58)
erfassbar ist.

Hartflaichenabsauggerat nach Anspruch 18 oder 20,
dadurch gekennzeichnet, dass mittels der Be-
schleunigungssensoren (54, 56, 58) eine Bewegung
der Saugdise (14) in einer Raumebene erfassbar
ist.

Hartflachenabsauggerat nach einem der Anspriiche
12 bis 21, dadurch gekennzeichnet, dass die Sen-
sorvorrichtung mindestens einen Naherungs-
und/oder Abstandssensor (112) aufweist zur Erfas-
sung der Annaherung und/oder des Abstands des
Hartflaichenabsauggerats (110) zur Hartflache, wo-
bei das Saugaggregat (32) in Abhangigkeit von ei-
nem Signal des Naherungs- und/oder Abstandssen-
sors (112) selbsttatig einund/oder ausschaltbar ist.

Hartflaichenabsauggerat nach einem der Anspriiche
12 bis 22, dadurch gekennzeichnet, dass das
Hartflaichenabsauggerat (10; 110) vom Benutzer in
Betriebsbereitschaft versetzbar und das Saugag-
gregat (32) nur bei Vorliegen der Betriebsbereit-
schaft mittels der Sensorvorrichtung (54, 56,58, 112,
120) selbsttatig ein- und/oder ausschaltbar ist.

Hartflaichenabsauggerat nach einem der Anspriiche
12 bis 23, dadurch gekennzeichnet, dass das
Hartflaichenabsauggerat (10; 110) einen Handgriff
(12) aufweist, an dem ein Berlhrungssensor (50)
angeordnet ist.
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