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(57)  Ein Reinigungsgerat fir ein zu reinigendes Ob-
jekt umfasst eine Empfangseinrichtung (16), die einge-
richtet ist, um im Nahbereich mit in dem zu reinigenden
Objekt fest installierten, autonomen Einheiten (30) in Da-
tenaustausch zu treten und von den autonomen Einhei-
ten Daten (34) zu empfangen; eine Datenerfassungsein-
heit (18), die geeignet ist, um die von der Empfangsein-
richtung (16) empfangenen Daten zu erfassen und in ge-
eigneter Form einer Datenverarbeitungseinheit (20) zu-
zuflihren, wobei die Datenverarbeitungseinheit (20) eine
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REINIGUNGSGERAT MIT DATENERFASSUNGSEINHEIT

Auswertesoftware zur Verarbeitung der zugefiihrten Da-
ten umfasst. Das Reinigungsgerat umfasst weiterhin ei-
ne Ausgabeeinheit (22), die vorzugsweise ein Display
umfasst und besonders bevorzugt ein Display mit Touch-
screen umfasst, wobei die Ausgabeeinheit mit der Da-
tenverarbeitungseinheit (20) in Informationsverbindung
steht und dazu geeignet ist, um Informationen und/oder
Handlungsanweisungen an den Benutzer des Reini-
gungsgerats (12) auszugeben.
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Beschreibung

Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Reinigungsgerat mit
Datenerfassungseinheit sowie ein Reinigungssystem
umfassend ein derartiges Reinigungsgerat.

Stand der Technik

[0002] Im professionellen Reinigungsbereich werden
Fragen der Logistik, Ablaufplanung und Objektkontrolle
immer wichtiger. Durch eine gezielte Ablaufplanung sol-
len Reinigungsablaufe effizienter durchgefiihrt werden.
[0003] Ein Teilaspektist aus der EP 3 059 370 A1 vor-
bekannt, indem vorgeschlagen wird, Reinigungsgerate
mit Bewegungssensoren auszustatten, um einerseits
korrekte Bewegungsablaufe trainieren zu kdnnen, ande-
rerseits aber auch die Position von Reinigungsgeraten
in einem zu reinigenden Objekt zu bestimmen.

[0004] Es besteht zunehmend der Wunsch nach ei-
nem Reinigungsgerat, das sich in ein integriertes Reini-
gungskonzept einbinden Iasst, um den Reinigungsablauf
effizienter planen und durchfiihren zu kénnen.

Gegenstand der Erfindung

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Reinigungsgerat sowie ein Reinigungssystem umfas-
send ein derartiges Reinigungsgerat zu entwickeln, mit
dem die gezielte Ablaufplanung von Reinigungsablaufen
effizienter durchfihrbar ist.

[0006] Diese Aufgabe wird durch ein Reinigungsgerat
mit den Merkmalen des Anspruchs 1 sowie ein Reini-
gungssystem mit den Merkmalen des Anspruchs 8 ge-
l6st. Bevorzugte Ausgestaltungen folgen aus den (bri-
gen Anspriichen.

[0007] Das erfindungsgemale Reinigungsgerat fir
ein zu reinigendes Objekt umfasst eine Empfangsein-
richtung, die geeignet ist, um im Nahbereich mit in dem
zu reinigenden Objekt fest installierten, autonomen Ein-
heiten in Datenaustauch zu treten und von den autono-
men Einheiten Daten zu empfangen. Weiterhin umfasst
das Reinigungsgerat eine Datenerfassungseinheit, die
geeignet ist, um die von der Empfangseinrichtung emp-
fangenen Daten zu erfassen und in geeigneter Form ei-
ner Datenverarbeitungseinheit zuzufiihren, wobei die
Datenverarbeitungseinheit eine Auswertesoftware zur
Verarbeitung der zugefiihrten Dateien umfasst.
SchlieBlich umfasst das Reinigungsgerat eine Ausgabe-
einheit, welche mit der Datenverarbeitungseinheit in In-
formationsverbindung steht und dazu angepasst ist, um
Informationen und/oder Handlungsanweisungen an den
Benutzer des Reinigungsgerats auszugeben.

[0008] Das Reinigungsgerat ist somit speziell daflr
hergerichtet, um Daten von in dem zu reinigenden Objekt
fest installierten, autonomen Einheiten zu sammeln, aus-
zuwerten und darauf basierend Informationen an den Be-
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nutzer des Reinigungsgerats auszugeben. Sobald das
Reinigungsgerat in rtliche Nahe zu diesen kommt, wird
eine kabellose Datenverbindung zwischen dem Reini-
gungsgerat und den autonomen Einheiten hergestellt.
Die autonomen Einheiten umfassen dabei Signalgeber,
einen Mikrochip sowie bevorzugt eine Sensorik. Befindet
sich das Reinigungsgerat in dem Nahbereich eines Sig-
nalgebers, so kdnnen Daten von der im Objekt fest in-
stallierten, autonomen Einheit in Form eines Signalge-
bers an das Reinigungsgerat tibersandt werden. Der Be-
griff "Nahbereich" kann dabei mit den normierten Rah-
menbedingungen einer Nahfeldkommunikation (NFC)
Ubereinstimmen, ist aber nicht auf diese normierten Rah-
menbedingungen begrenzt. Entscheiden ist, dass das
Reinigungsgerat, sobald es in die Reichweite der Signal-
geber kommt, entweder Push-Benachrichtigungen vom
Signalgeber empfangen oder aber Informationen von der
autonomen Einheit abrufen kann, die im Reinigungsgerat
erfasst und ausgewertet werden kdnnen.

[0009] Die Auswertesoftware zur Verarbeitung der zu-
geflihrten Daten ist in beliebiger Form in einem perma-
nenten oder flichtigen Speicher der Datenverarbei-
tungseinheit abgelegt und bevorzugt auf das zu reinigen-
de Objekt abgestimmt. Auf diese Weise kann fir ein zu
reinigendes Objekt eine individuelle und optimierte Ab-
laufplanung erfolgen, wobei in der Auswertesoftware
kundenspezifische Anforderungen hinterlegt sein kon-
nen.

[0010] Daserfindungsgemafe Reinigungssystemum-
fasst ein wie oben definiertes, erfindungsgemaRes Rei-
nigungsgerat sowie mindestens eine autonome Einheit,
umfassend einen Signalgeber, einen Mikrochip sowie
bevorzugt eine Sensorik.

[0011] Wie oben bereits beschrieben wurde, findet ei-
ne Kommunikation zwischen dem Reinigungsgerat und
dem Signalgeber der mindestens einen autonomen Ein-
heitim Nahfeld statt. Es ist somit keine weitere Infrastruk-
tur erforderlich und das zu reinigende Objekt kann auf
einfache Weise mit den autonomen Einheiten mit Sig-
nalgebern ausgestattet und auch nachgeriistet werden.
In einem Reinigungssystem werden in der Regel eine
Vielzahl von autonomen Einheiten eingesetzt, von denen
eine Vielzahl ohne eine Sensorik, aber auch eine Vielzahl
mit Sensorik ausgestattet sein kénnen.

[0012] Autonome Einheiten ohne Sensorik kénnen
beispielsweise dazu verwendet werden, um die Position
des Reinigungsgerats in dem zu reinigenden Objekt zu
bestimmen. Dazu muss das Reinigungsgerat selbst wie-
der mit einer zentralen Steuereinrichtung kommunizie-
ren, Uber welche die Position verschiedener Reinigungs-
gerate in dem zu reinigenden Objekt erfasst werden
kann. Autonome Einheiten miteiner Sensorik werden da-
zu verwendet, eine Bewegung oder Betatigung bestimm-
ter Elemente in dem zu reinigenden Objekt zu erfassen.
Dazu werden die autonomen Einheiten an ausgesuchten
Elementen in dem zu reinigenden Objekt angebracht,
um relevante Daten flr die Planung der Reinigung liefern
zu kénnen.
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[0013] Ein Beispiel dafir sind die Anzahl der Betati-
gungen eines Seifenspenders, aus der sich bestimmen
lasst, wann der im Seifenspender enthaltene Vorrat an
Reinigungsflissigkeit zur Neige geht. Kommt das Reini-
gungsgerat, das bevorzugt ein Reinigungswagen ist, in
die Reichweite der am Seifenspender fest installierten
autonomen Einheit mit Bewegungssensor, findet ein au-
tomatischer Datenaustausch mit der Empfangseinrich-
tung des Reinigungsgeréts statt, und die Datenerfas-
sungseinheit leitet die Anzahl von Betatigungen an eine
Datenverarbeitungseinheit weiter, in deren Auswer-
tesoftware hinterlegt ist, nach wie vielen Betatigungen
des Seifenspenders der Vorrat an Reinigungsflissigkeit
aufgebrauchtist. Wenn einein der Auswertesoftware hin-
terlegte, vorbestimmte minimale Flllmenge unterschrit-
ten ist, die sich an der Reinigungsfrequenz des zu reini-
genden Objekts orientieren kann, so liefert die Ausgabe-
einheit die Handlungsanweisung an den Benutzer des
Reinigungswagens, damit der Benutzer den Seifenspen-
dernachfillen kann, woraufhin die autonome Einheit wie-
der Uber eine Reset-Funktion in den urspriinglichen Zu-
stand bei vollstandiger Fillung des Vorratsbehélters zu-
rickversetzt wird. Die Reset-Funktion kann auf verschie-
dene Weise erfolgen. Zum einen ist es moéglich, dass der
Benutzer direkt an der autonomen Einheit eine Reset-
Funktion aktiviert. Darlber hinaus ist es auch mdglich,
dass das Reinigungsgerat mit einer Eingabeeinrichtung
versehen ist, die dem Dateninput durch den Benutzer
dient. SchlieB3lich ist es auch mdéglich, dass das Reini-
gungssystem weiterhin einen Personal-Digital-Assistant
umfasst, der vom Benutzer mitfihrt wird und in Daten-
austausch mit dem Reinigungsgerat und optional auch
in Datenaustausch mit der autonomen Einheit steht, um
nach entsprechender Eingabe durch den Benutzer, dass
die Handlungsanweisung ausgefiihrt wurde, den Sys-
tem-Reset durchfiihrt.

[0014] Das oben ausflhrlich in Bezug auf das Nach-
flllen eines Seifenspenders erlauterte Prinzip lasst sich
naturlich bei einer Vielzahl weiterer Reinigungsaufgaben
in gleicher Weise anwenden. Sokann beispielsweise das
System in analoger Weise dazu verwendet werden, um
im Bereich von Birokiichen die Kaffeeautomaten zu war-
ten und zu bestlicken, oder aber bei einem mitgefihrten
Staubsauger an den Wechsel des Staubsaugerbeutels
erinnert zu werden.

[0015] Die Sensorik in Form von Bewegungssensoren
kann aber auch an Tiren und insbesondere Turklinken
angebracht sein, um Raume zu identifizieren, die nicht
betreten wurden. Dies kdnnen Besprechungszimmer im
Burobereich aber auch Krankenzimmer in einem Kran-
kenhaus sein, die Uber einen gewissen Zeitpunkt unbe-
legt waren. Durch das Auslassen von Reinigungstatig-
keiten oder aber eine Erhéhung der Reinigungsfrequenz
in Bereichen, wo eine sofortige Reinigung nicht erforder-
lich sind, kann die gesamte Reinigungsaufgabe weiter
optimiert werden.

[0016] SchlieB3lich kann das System mit Bewegungs-
sensoren auch dazu eingesetzt werden, um einem Kun-
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den gegenuber die Menge an Verbrauchsmaterialien,
wie Reinigungsflissigkeit oder Tissue-Tlchern nachzu-
weisen.

[0017] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Erfindungist das Reinigungsgerat ein Reinigungswagen.
Ein Reinigungswagen wird von der Reinigungskraft
durch das zu reinigende Objekt bewegt und kommt somit
automatisch in die Reichweite der autonomen Einheiten,
um mit diesen in Datenaustausch treten zu kénnen. Dar-
Uber hinaus ist es sinnvoll, die Ausgabeeinheit in unmit-
telbare Nahe zum Benutzer anzuordnen, damit die Rei-
nigungsperson nach Erhalt der Uber die Ausgabeeinheit
mitgeteilten Informationen und/oder Handlungsanwei-
sungen auf die dafiir erforderlichen Reinigungsutensilien
und Betriebsstoffe zurlickgreifen kann, die mit dem Rei-
nigungswagen mitgefiihrt werden.

[0018] Vorzugsweise umfasst die Ausgabeeinheit ein
Display, das vorzugsweise als Touchscreen ausgestaltet
ist und damit gleichzeitig eine Eingabeeinrichtung zum
Dateninput durch den Benutzer ist.

[0019] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Erfindung ist die Empfangseinrichtung zusatzlich dazu
eingerichtet, um mit weiteren autonomen Einheiten in
Datenaustausch zu treten und Daten von diesen zu emp-
fangen, wobeidie weiteren autonomen Einheiten ein Rei-
nigungsgerat umfassen. Auf diese Weise lasst sich ein
komplexes Gesamtsystem generieren, das in unter-
schiedlicher Weise ausgestaltet sein kann. Zum einen
kann entsprechend der oben beschriebenen bevorzug-
ten Ausfihrungsform ein Reinigungswagen die Emp-
fangseinrichtung, Datenerfassungseinheit, Datenverar-
beitungseinheit und Ausgabeeinheit aufweisen und so-
wohl mit in dem zu reinigenden Objekt fest installierten,
autonomen Einheiten kommunizieren, als auch mit wei-
teren autonomen Einheiten zu kommunizieren, von de-
nen mindestens eine eine Reinigungseinheitist. Die Rei-
nigungseinrichtung kann beispielsweise ein Wischmop
oder ein Staubsauger sein, aber auch ein weiterer Rei-
nigungswagen, so dass unterschiedliche Reinigungs-
wagen auch miteinander kommunizieren kénnen. Darii-
ber hinaus kann die weitere autonome Einheit aber auch
eine einzelnen Reinigungsgeraten tUbergeordnete, zen-
trale Steuerungseinheit sein, die beispielsweise gean-
derte Einsatzpldne an das Reinigungsgerat Gbermittelt.
Dazu kann anders als die mit den im zu reinigenden Ob-
jekt fest installierten autonomen Einheiten nur tber eine
Nahfeldkommunikation in Datenaustausch tretende
Empfangseinrichtung auch ein Datenaustausch Uber
weitere Entfernungen vorgesehen sein.

[0020] Die mogliche Kommunikation mit einer zentra-
len Steuerungseinheit dient dazu, dass eine Reinigungs-
kraft die Information erhélt, bestimmte benétigte Materi-
alien auf dem Reinigungswagen mitzufiihren oder aber
Wetterdaten zu empfangen, die eine kurzfristige Ande-
rung des Reinigungsplans erforderlich machen kénnen.
[0021] Wenn es sich bei der weiteren autonomen Ein-
heit um einen Wischmop oder einen Staubsauger han-
delt, kann erfasst und im Bereich der Datenverarbei-
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tungseinheit mittels der Auswertesoftware bestimmt wer-
den, Uber welchen Zeitraum und in welchem Bereich des
Gebaudes die jeweiligen Reinigungsgerate im Einsatz
waren. Auf diese Weise kann der Reinigungsdienstleis-
ter gegenliber dem Auftraggeber die ordnungsgemafe
Durchfiihrung der beauftragten Reinigungsaufgaben
nachweisen.

[0022] Vorzugsweise umfasst die Datenverarbei-
tungseinheit einen Datenspeicher zum Speichern der zu-
gefuhrten Daten. In dem Datenspeicher lassen sich bei-
spielsweise Daten ablegen, die Uber diejenigen Daten
hinausgehen, die fir die aktuell zu leistenden Reini-
gungsaufgabe bendtigt werden. Diese Daten kdnnen
beispielsweise die Daten einer Vielzahl von vorangegan-
genen Reinigungstatigkeiten enthalten, so dass auf der
Grundlage der Daten statistische Auswertungen méglich
sind, mit Hilfe derer sich die Reinigungstatigkeiten opti-
mieren lassen. So kann beispielsweise erfasst werden,
um wie viel sich die Reinigungsfrequenz im Eingangs-
bereich zur Strafle erhoht, wenn im Winter aufgrund der
Streupflicht eine erhéhte Schmutzfracht von aulRen in
das zu reinigende Objekt erfolgt. Auch kann mit Hilfe von
autonomen Einheiten mit Sensorik erkannt werden, dass
bestimmte Teile des Gebaudes weniger stark frequen-
tiert werden und die Reinigungszyklen entsprechend an-
gepasst werden.

[0023] Die im Datenspeicher abgelegten Daten kén-
nen entweder in der Datenverarbeitungseinheit des Rei-
nigungsgerats ausgewertet werden, oder aber Uber eine
vorzugsweise vorgesehene Datenschnittstelle zur Uber-
tragung von Daten an ein externes Lesegerat von einer
zentralen Auswerteeinheit ausgelesen und dort ausge-
wertet werden. Die Ubertragung der Daten zwischen
dem Reinigungsgerat und einem externen Lesegerat er-
folgt vorzugsweise kabellos.

[0024] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Erfindung greift die Auswertesoftware auf in einem Da-
tenspeicher des Reinigungsgerats elektronisch hinter-
legte Arbeitsplane zu. Die Arbeitsplane sind dabei vor-
zugsweise programmierbar und somit an sich &ndernde
Anforderungsprofile sowie das zu reinigende Objekt an-
passbar.

[0025] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform des
erfindungsgemaRen Reinigungssystems ist eine Mehr-
zahl von Signalgebern vorhanden, die eine drahtlose
Verbindung mit dem Reinigungsgerat aufbauen, wenn
sich das Reinigungsgerat in der Reichweite des Signal-
gebers einer autonomen Einheit befindet. Uber die Sig-
nalgeber senden die autonomen Einheiten beispielswei-
se Push-Mitteilungen an das Reinigungsgerat, nachdem
nach einer Authentifizierungsroutine eine drahtlose Ver-
bindung aufgebaut wurde. Auf diese Weise kann der Be-
nutzer des Reinigungsgerats Uber die Ausgabeeinheit
Informationen erhalten, die sich auf diejenigen im Objekt
festinstallierten, autonomen Einheiten beziehen, die sich
in der Nahe zum Benutzer befinden. Auf diese Weise
kann der Benutzer Uber genau diejenigen Reinigungs-
aufgaben oder die Anweisung, Ubliche Reinigungsauf-
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gaben nicht durchzufiihren, informiert werden. Die An-
weisungen beziehen sich aufgrund der Nahfeldkommu-
nikation auf Reinigungsaufgaben, die sich nicht nur im
Verantwortungsbereich des Benutzers befinden, son-
dern auch in unmittelbarer Nahe zum Standort des Rei-
nigungsgerats, das in der Regel der Reinigungswagen
ist.

[0026] Vorzugsweise wird dabeidie Anzahl von Bewe-
gungen oder Betatigungen lbersandt, die von den auto-
nomen Einheiten mittels der Sensorik erfasst und bis zum
Eingang eines geeigneten Reset-Befehls hochgezahit
werden. Daher missen in den autonomen Einheiten die
mit Hilfe der Sensorik erfassten und aufaddierten Bewe-
gungen oder Betatigungen gespeichert werden, bis das
Reinigungsgerat in die Reichweite zu der autonomen
Einheit kommt, eine Datenverbindung aufgebaut wurde
und die gespeicherte Anzahl an die Empfangseinrich-
tung des Reinigungsgerats tUbersandt wird. Die von der
Sensorik erfasste Betatigung kann dabei sowohl mecha-
nischer als auch elektrischer Natur sein. Es kénnen ein-
zelne Ereignisse erfasst werden, beispielsweise das me-
chanische Aufschwingen einer Tur, das An- oder Aus-
schalten eines Lichts in einem bestimmten Raum oder
aber die Betatigung einer Toilettenspulung. Ebenso kann
aber auch Uber Zeitrdume aufintegriert werden, wie bei-
spielsweise der Wasserdurchlauf durch einen Trinkwas-
serspender oder aber die Zeitdauer, iber welche ein
Raumklimagerat betrieben wird, um in der Datenverar-
beitungseinheit den richtigen Zeitpunkt fir Wartungsar-
beiten, wie den Austausch einer Trinkwasserkartusche
oder eines Luftfilters im Klimagerat bestimmen zu kén-
nen.

[0027] Vorzugsweise erfasst die Sensorik eine Bewe-
gung oder Betatigung oberhalb einer bestimmten Trig-
ger-Schwelle. Die Trigger-Schwelle ist dabei individuell
zu definieren. Die autonomen Einheiten werden an aus-
gesuchte Objekt angebracht, die relevante Daten fir die
Planung der Reinigung liefern kdnnen. AnschlieRend
werden anhand gelernter Profile von der Sensorik nur
diejenigen Profile als Trigger-Ereignis interpretiert, die
dem gelernten Profil hnlich sind. Der einfachste Fall da-
bei ist eine Krafteinwirkung, wie sie an Tiren, Schrank-
tlren, Toilettendeckeln, Seifenspendern oder Handtuch-
spendern erfasst werden kdnnen, sobald sie oberhalb
einer vordefinierten Trigger-Schwelle liegen.

[0028] Vorzugsweise sind die autonomen Einheiten
auf einem Gegenstand aufklebbar. Auf diese Weise kann
das Reinigungssystem auf mdglichst einfache Weise
und ohne Eingriff in die bestehende Infrastruktur instal-
liert werden. Durch das einfache Aufkleben wird weder
mechanisch noch elektrisch in das Objekt eingegriffen.
[0029] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Erfindung umfasst das erfindungsgemafle Reinigungs-
system mindestens ein weiteres, zweites Reinigungsge-
rat, das als mobile autonome Einheit Daten erfasst. An-
ders als die indem zu reinigenden Objekt fest installierten
autonomen Einheiten handelt es sich bei den zweiten
Reinigungsgeraten um vom Benutzer mitgefiihrte Reini-



7 EP 3 434 166 A1 8

gungsgerate wie einem Mophalter oder Staubsauger. In-
dem die zweiten Reinigungsgerate als mobile autonome
Einheit Daten erfassen und kumulieren, kann das Reini-
gungsgerat Uber die Empfangseinrichtung die Daten von
dem mindestens einen zweiten Reinigungsgerat abrufen
und auf diese Weise erfassen, ob und wie oft das zweite
Reinigungsgerat in Bewegung war.

[0030] Das erfindungsgemale Reinigungsgerat kann
weiterhin mit Person-Digital-Assistants (PDAs) der ein-
zelnen Benutzer gekoppelt werden, damit diese den Rei-
nigungswagen nicht in alle Bereiche des Gebaudes mit-
fihren missen und trotzdem stets Informationen
und/oder Handlungsanweisungen erhalten kénnen.
Auch kénnen die PDAs dazu verwendet werden, um je-
weils nach dem Ausfiihren bestimmter Tatigkeiten tiber
ein am PDA vorgesehenes Touchpad die Durchfiihrung
der Tatigkeit zu bestatigen. Da jeder Benutzer einen per-
sonalisierten PDA mit sich fihrt, kann auf diese Weise
auch eine Zuordnung zwischen den Reinigungsgeraten
und den Benutzern erfolgen, aber auch festgestellt wer-
den, welcher Benutzer die ordnungsgemale Ausfiihrung
einer bestimmten Reinigungsaufgabe bestatigt.

[0031] Dieautonomen Einheiten oder mindestens eine
der autonomen Einheit kann ein Beacon, Tracker oder
Fitnesstracker sein. Diese Technologien sind bereits gut
bekannt und standardisiert und zeichnen sich durch ei-
nen geringen Stromverbrauch aus. Die Energieversor-
gung der autonomen Einheiten erfolgt im Wesentlichen
Uber Batterien, die aufgrund des geringen Energiever-
brauchs nur selten ausgewechselt werden mdissen.
Auch die Energielbertragung sollte mit geringer Energie
erfolgen, wobei die Bluetooth-Low-Energie (BLE) Tech-
nologie eingesetzt werden kann, die sehr stromsparend
arbeitet. Alternativ kommen aber auch andere mogliche
Standards in Frage, wie z.B. die Bluetooth-Smart-Tech-
nologie oder die Kommunikation mit passiven Bauteilen,
wie passiven HF-RFID-Tags, die ebenfalls haufig einge-
setzt werden und normiert sind.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0032] In den nachfolgenden Figuren zeigt

Fig. 1  schematisch ein Reinigungsgerat, das miteiner
in dem zu reinigenden Objekt fest installierten,
autonomen Einheit in Kommunikation tritt; und

Fig. 2  zeigt ein Reinigungsgerat, das entsprechend

einerbevorzugten Ausgestaltung der Erfindung
zuséatzlich mit einer weiteren autonomen Ein-
heit in Datenaustausch steht.

Beschreibung der bevorzugten Ausfihrungsformen

[0033] In Fig. 1 ist schematisch ein Reinigungswagen
12 dargestellt, der das Reinigungsgerat fir ein zu reini-
gendes Objekt darstellt, verschiedene weitere Reini-
gungseinrichtungen tragt und von einem Benutzer durch
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das zu reinigende Objekt bewegt wird. In dem Reini-
gungswagen 12 befindet sich eine Rechnereinheit 14,
die eine Empfangseinrichtung 16, eine Datenerfas-
sungseinheit 18, eine Datenverarbeitungseinheit 20 so-
wie eine in Form eines Displays ausgestaltete Ausgabe-
einheit umfasst. Die fest in dem zu reinigenden Objekt
installierte autonome Einheit ist im vorliegenden Fall als
Handtuchspender ausgestaltet, der ein elektronisches
Bauteil 32 aufweist, das Uber eine Nahfeldkommunikati-
on 34 mit der Empfangseinrichtung 16 des Reinigungs-
wagens in Kontakt treten und mit diesem kommunizieren
kann.

[0034] Das elektronische Bauteil 32 ist wiederum in-
nerhalb des Handtuchspenders 30 funktionell an die
Operation des Handtuchspenders gekoppelt, indem bei-
spielsweise die Anzahl der Betatigungen gezahlt wird,
die Uber die Nahfeldkommunikation an den Reinigungs-
wagen ubermittelt werden kann. Die Anzahl der Betati-
gungen, die im vorliegenden Ausfihrungsbeispiel von
der Empfangseinrichtung 16 erfasst wird, wird der Da-
tenerfassungseinrichtung 18 und wiederum der Daten-
verarbeitungseinheit 20 zugefiihrt. In der Datenverarbei-
tungseinheit 20 kann ein Abgleich mit darin hinterlegten
Informationen erfolgen, nach wieviel Betatigungen der
Papiervorrat in dem Handtuchspender 30 nachzufiillen
ist. Uber die Ausgabeeinheit 22 kann der Benutzer infor-
miert werden, ob und wann dies voraussichtlich der Fall
sein wird. In diesem Fall kdnnte der Benutzer selbst ent-
scheiden, ob vor dem nachsten Reinigungszyklus bereits
ein Nachfillen des Papierstapels oder das Einsetzen ei-
ner neuen Papierrolle erforderlich ist. In gleicher Weise
kann aber auch die Datenverarbeitungseinheit konkrete
Handlungsanweisungen Uber die Ausgabeeinheit 22
ausgeben, die dem Benutzer Anweisungen erteilen und
keinen Ermessensspielraum bei der Beurteilung der Si-
tuation lassen.

[0035] Wenn im vorliegenden Beispiel der Benutzer
darlber informiert wurde, dass eine neue Rolle in den
Handtuchspender eingesetzt werden muss, so kann
nach der Durchfiihrung der Tatigkeit Gber die Ausgabe-
einheit 22 gleichzeitig aber auch die Eingabe des Benut-
zers erfolgen, dass diese Téatigkeit durchgefiihrt wurde.
Hierfur ist ein Touchpad geeignet, das sowohl die Funk-
tion der Ausgabeeinheit 22 als auch die Entgegennahme
von Eingaben durch den Benutzer erméglicht.

[0036] Das elektronische Bauteil 32 kann in bevorzug-
ter Weise ein Beacon sein, der seinerseits eine Software
beinhaltet, welche die Erschiitterung des Handtuchspen-
dergehauses mittels Beschleunigungssensoren (nicht
dargestellt) aufzeichnet und anhand eines Vergleichs-
musters erfasst, ob es sich dabei um eine Betatigung
des Handtuchspenders handelt. Der Wert wird im Bea-
con gespeichert und kann, wie oben beschrieben wurde,
zurweiteren Auswertung an den Reinigungswagen tber-
mittelt werden.

[0037] Die Vergleichsmuster miussen fir jede im Ge-
baude fest installierte, autonome Einheit erstellt werden
und die elektronischen Bauteile, wie der oben beschrie-
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bene Beacon, missen an einer geeigneten Stelle ange-
bracht werden. Der Vorteil eines Beacon besteht darin,
dass keine konstruktive Veranderung des Handtuch-
spenders oder einer anderen autonomen Einheit erfor-
derlich ist. So kann beispielsweise auch ein Beacon an
einer Tur angebracht sein, wodurch sich erfassen lasst,
wie oft die Tur betatigt wurde, woraus sich Riickschliisse
auf die Frequentierung von Waschrdumen oder aber
auch Besprechungszimmern ziehen lassen.

[0038] Beider Ausfihrungsform nach Fig. 2 liegt eine
weitere autonome Einheit 40 in Form eines Wischmops
42 vor, der von einem schematisch dargestellten Benut-
zer bewegt wird. Im Stiel 44 des Wischmops 42 befindet
sich wiederum ein vorzugsweise als Beacon ausgestal-
tetes elektronisches Bauteil 32, das Sensoren sowie eine
integrierte Software umfasst. Uber die Sensoren und die
Software bestimmt der Beacon, ob er sich in Bewegung
befindet oder nicht. Die Rechnereinheit 14 im Reini-
gungswagen 12 wertet, wie oben beschrieben wurde,
diese Information aus und kann so feststellen, wie lange
die autonome Einheit 40 benutzt wurde.

[0039] Beiautonomen Reinigungsgeraten, die entwe-
derim Einsatz sind oder aber mit dem Reinigungswagen
12 mitgefihrt werden, muss die Rechnereinheit 14 aller-
dings differenzieren kénnen, ob die autonome Einheit
selbst in Bewegung ist oder aber lediglich gemeinsam
mit dem Wagen bewegt wird. Dieser Abgleich kann auf
unterschiedliche Weise erfolgen. Im allgemeinsten Fall
befindet sich ein zusatzlicher Bewegungssensor 46 am
Reinigungswagen 12. Sobald iber den Beacon 32 ein
Bewegungsmuster an die Rechnereinheit 14 Gibertragen
wird, welches dem von dem Bewegungssensor 46 er-
fassten Bewegungsmuster entspricht, wird diese Bewe-
gung des Wischmops 42 ausgeblendet, da er sich nicht
im Reinigungseinsatz befand. Eine weitere Mdglichkeit
im Falle bestimmter Reinigungsgerate besteht auch da-
rin, die speziellen Reinigungsmuster dieser Reinigungs-
gerate zu identifizieren. So kann sich beispielsweise am
Stiel eines Wischmops in einer Entfernung zum elektro-
nischen Bauteil 32 ein weiterer Bewegungssensor befin-
den und aus der relativen Bewegung der beiden Bewe-
gungssensoren zueinander die typische Handhabung ei-
nes Wischmops identifiziert und von dem Transport in
einem Reinigungswagen unterschieden werden.

[0040] Das anhand einfacher Ausfiihrungsbeispiele
erlduterte Gesamtkonzept kann sich bei entsprechender
Anzahl von Sensoren, Auswertetools und in einem Spei-
cher der Rechnereinheit hinterlegten Daten beliebig
komplex gestalten. So kann iber die Hinterlegung eines
ortsgenauen Reinigungsplans die Reinigungskraft den
zureinigenden Bereich in einer 3D-Ansicht angezeigtbe-
kommen und im Rahmen einer Indoornavigation der
schnellste Weg zum nachsten Reinigungsort gewiesen
werden. Uber eine schnelle Ubersicht kann angezeigt
werden, welche Raume noch zu reinigen oder schon er-
ledigt sind, oder aber welche Raume aufgrund einer feh-
lenden Belegung nicht zu reinigen sind. Dies kdnnen bei-
spielsweise Besprechungszimmer sein, die seit der letz-
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ten Reinigung nicht mehr belegt waren, wie sich aus ei-
nem Abruf der Betatigung von Tiren feststellen I8sst.
[0041] In gleicher Weise lasst sich aber auch doku-
mentieren, dass bestimmte Sondertatigkeiten geleistet
wurden, indem Uber die Indoornavigation aber auch die
Betatigung spezieller autonomer Reinigungseinrichtun-
gen der Nachweis erbracht werden kann, dass spezielle
Sonderaufgaben erledigt wurden.

[0042] Die ausgewerteten Daten kénnen aber auch im
Rahmen fortlaufend durchgeflihrter Reinigungsprozes-
se dazu verwendet werden, um Reinigungsablaufe zu
optimieren und fir die einzelnen Benutzer neu zu konfi-
gurieren. In gleicher Weise kdnnen Stérmeldungen er-
fasst werden, so dass das Gebdudemanagement iber
das Reinigungspersonal informiert wird, das sichim Rah-
men der Reinigungsprozesse in allen Teilen des Gebau-
des befindet, Stdrmeldungen aufnimmt und in das Sys-
tem eingibt, die bei Annaherung an bestimmte Daten-
kommunikationsknotenpunkte automatischin ein zentra-
les System eingespeist werden.

Patentanspriiche

1. Reinigungsgerat fir ein zu reinigendes Objekt um-
fassend:

- eine Empfangseinrichtung (16), die dazu ein-
gerichtet ist, um im Nahbereich mit in dem zu
reinigenden Objekt festinstallierten, autonomen
Einheiten (30) in Datenaustausch zu treten und
von den autonomen Einheiten (30) Daten zu
empfangen;

- eine Datenerfassungseinheit (18), die geeignet
ist, um die von der Empfangseinrichtung (16)
empfangenen Daten zu erfassen und in geeig-
neter Form einer Datenverarbeitungseinheit
(20) zuzufiihren; wobei

- die Datenverarbeitungseinheit (20) eine Aus-
wertesoftware zur Verarbeitung der zugefiihrten
Daten umfasst; und

- eine Ausgabeeinheit (22), die vorzugsweise
ein Display umfasst, und besonders bevorzugt
ein Display mit Touchscreen umfasst, wobei die
Ausgabeeinheit mit der Datenverarbeitungsein-
heit (20) in Informationsverbindung steht und
dazu geeignet ist, um Informationen und/oder
Handlungsanweisungen an den Benutzer des
Reinigungsgerats (12) auszugeben.

2. Reinigungsgerat nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Reinigungsgeréat ein Reinigungswagen (12) ist.

3. Reinigungsgerat nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Empfangseinrichtung (16) zusatzlich dazu ein-
gerichtet ist, um mit weiteren autonomen Einheiten
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(40) in Datenaustausch zu treten und Daten von die-
sen zu empfangen, wobei die weiteren autonomen
Einheiten (40) eine Reinigungseinrichtung umfas-
sen.

Reinigungsgerat nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

die Datenverarbeitungseinheit (20) einen Daten-
speicher zum Speichern der zugefiihrten Daten um-
fasst.

Reinigungsgerat nach einem der vorhergehenden
Anspriche, weiter umfassend eine Datenschnittstel-
le zur Ubertragung der Daten an ein externes Lese-
gerat.

Reinigungsgerat nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

dass die Auswertesoftware auf in einem Datenspei-
cher des Reinigungsgeréats (12) elektronisch hinter-
legte Arbeitsplane zugreift.

Reinigungsgerat nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, weiter umfassend eine Eingabeeinrich-
tung zur Dateneingabe durch den Benutzer.

Reinigungssystem, umfassend:

ein Reinigungsgerat nach einem der vorherge-
henden Anspriiche; sowie

mindestens eine im Objekt fest installierte auto-
nome Einheit (32), umfassend einen Signalge-
ber, einem Mikrochip sowie bevorzugt eine Sen-
sorik.

Reinigungssystem nach Anspruch 8, weiter umfas-
send eine Mehrzahl von autonomen Einheiten (30)
mit Signalgebern (32), die dazu angepasst sind, sich
mit dem Reinigungsgerat (12) drahtlos zu verbinden,
sobald sich das Reinigungsgeréat (12) jeweils in der
Reichweite eines der Signalgeber (32) befindet, wo-
bei die Signalgeber (32) Mitteilungen an das Reini-
gungsgerat (12) senden, nachdem eine drahtlose
Verbindung (34) hergestellt wurde.

Reinigungssystem nach Anspruch 8 oder 9, wobei
mindestens eine autonome Einheit (30) eine Senso-
rik umfasst, wobei die Sensorik bevorzugt eine Be-
wegung oder Betatigung numerisch erfasst, elektro-
nisch verarbeitet und speichert.

Reinigungssystem nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Sensorik (32) eine Bewegung oder Betatigung
oberhalb einer vorbestimmten Trigger-Schwelle er-
fasst.

Reinigungsgerat nach einem der Anspriiche 8 bis
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13.

14.

15.

10, dadurch gekennzeichnet, dass

die autonome Einheit (30) oder mindestens eine der
autonomen Einheiten auf einem Gegenstand auf-
klebbar ist.

Reinigungssystem nach einem der Anspriiche 8 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass

das Reinigungssystem mindestens ein zweites Rei-
nigungsgerat umfasst, das als mobile autonome Ein-
heit Daten erfasst.

Reinigungssystem nach einem der Anspriiche 8 bis
13, weiter umfassend einen Personal-Digital-Assis-
tant, der mit dem Reinigungsgerat (12) koppelbar ist.

Reinigungssystem nach einem der Anspriiche 8 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass

die mindestens eine autonome Einheit (30) ein Be-
acon, Tracker, Fitnesstracker oder einen passiven
HF-RFID-TAG umfasst.

Geéanderte Patentanspriiche geméass Regel 137(2)
EPU.

1.

2.

Reinigungssystem umfassend:

- mindestens eine im Objekt fest installierte au-
tonome Einheit (32), umfassend einen Signal-
geber, einem Mikrochip sowie bevorzugt eine
Sensorik; sowie

- ein Reinigungsgerat fiir ein zu reinigendes Ob-
jekt, wobei das Reinigungsgerat (12) umfasst:

- eine Empfangseinrichtung (16), die dazu ein-
gerichtet ist, um im Nahbereich mit der in dem
zu reinigenden Objekt fest installierten, autono-
men Einheit (30) in Datenaustausch zu treten
und von der autonomen Einheit (30) Daten zu
empfangen;

- eine Datenerfassungseinheit (18), die geeignet
ist, um die von der Empfangseinrichtung (16)
empfangenen Daten zu erfassen und in geeig-
neter Form einer Datenverarbeitungseinheit
(20) zuzufiihren; wobei

- die Datenverarbeitungseinheit (20) eine Aus-
wertesoftware zur Verarbeitung der zugefiihrten
Daten umfasst; und

- eine Ausgabeeinheit (22), die vorzugsweise
ein Display umfasst, und besonders bevorzugt
ein Display mit Touchscreen umfasst, wobei die
Ausgabeeinheit mit der Datenverarbeitungsein-
heit (20) in Informationsverbindung steht und
dazu geeignet ist, um Informationen und/oder
Handlungsanweisungen an den Benutzer des
Reinigungsgerats (12) auszugeben.

Reinigungssystem nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
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das Reinigungsgeréat ein Reinigungswagen (12) ist.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Empfangseinrichtung (16) zusatzlich dazu ein-
gerichtet ist, um mit weiteren autonomen Einheiten
(40) in Datenaustausch zu treten und Daten von die-
sen zu empfangen, wobei die weiteren autonomen
Einheiten (40) eine Reinigungseinrichtung umfas-
sen.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Datenverarbeitungseinheit (20) einen Daten-
speicher zum Speichern der zugefiihrten Daten um-
fasst.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriche, weiter umfassend eine Datenschnittstel-
le zur Ubertragung der Daten an ein externes Lese-
gerat.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

dass die Auswertesoftware auf in einem Datenspei-
cher des Reinigungsgerats (12) elektronisch hinter-
legte Arbeitsplane zugreift.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, weiter umfassend eine Eingabeeinrich-
tung zur Dateneingabe durch den Benutzer.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriche, weiter umfassend eine Mehrzahlvon au-
tonomen Einheiten (30) mit Signalgebern (32), die
dazu angepasst sind, sich mit dem Reinigungsgerat
(12) drahtlos zu verbinden, sobald sich das Reini-
gungsgerat (12) jeweils in der Reichweite eines der
Signalgeber (32) befindet, wobei die Signalgeber
(32) Mitteilungen an das Reinigungsgerat (12) sen-
den, nachdem eine drahtlose Verbindung (34) her-
gestellt wurde.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, wobei mindestens eine autonome Ein-
heit (30) eine Sensorik umfasst, wobei die Sensorik
bevorzugt eine Bewegung oder Betatigung nume-
risch erfasst, elektronisch verarbeitet und speichert.

Reinigungssystem nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Sensorik (32) eine Bewegung oder Betatigung
oberhalb einer vorbestimmten Trigger-Schwelle er-
fasst.
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1.

12.

13.

14.

Reinigungsgerat nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die autonome Einheit (30) oder mindestens eine der
autonomen Einheiten auf einem Gegenstand auf-
klebbar ist.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Reinigungssystem mindestens ein zweites Rei-
nigungsgerat umfasst, das als mobile autonome Ein-
heit Daten erfasst.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, weiter umfassend einen Personal-Digi-
tal-Assistant, der mit dem Reinigungsgerat (12) kop-
pelbar ist.

Reinigungssystem nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die mindestens eine autonome Einheit (30) ein Be-
acon, Tracker, Fitnesstracker oder einen passiven
HF-RFID-TAG umfasst.
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