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Beschreibung
Gebiet der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Einstel-
len mindestens eines an einem Bodenbearbeitungsgerat
zur Bearbeitung einer Flache zur Verfliigung stehenden,
von einer Bodenart der zu bearbeitenden Flache abhan-
gigen Parameterbereiches eines Gerateparameters des
Bodenbearbeitungsgerates, wobei der Parameterbe-
reich eine definierte Spanne von durch den Nutzer flr
die Bearbeitung der Fldche wahlbaren Betragen des Ge-
rateparameters aufweist.

[0002] Daneben betrifft die Erfindung ein Bodenbear-
beitungsgerat mit einer Steuereinrichtung, welche zur
Ausfiihrung eines derartigen Verfahrens ausgebildet ist,
sowie ein System mit einem Bodenbearbeitungsgerat
und einem zu dem Bodenbearbeitungsgerat externen
Endgerat, wobei auf dem externen Endgerat eine Appli-
kation installiert ist, welche zur Steuerung eines Verfah-
rens der vorgenannten Art ausgebildet ist.

Stand der Technik

[0003] Verfahren der vorgenannten Art sind im Stand
der Technik bekannt und werden Ublicherweise von ei-
nem Hersteller des Bodenbearbeitungsgerates ausge-
fuhrt, um auf dem Bodenbearbeitungsgerat definierte
Parameterbereiche zum Betrieb des Bodenbearbei-
tungsgerates fiir eine Flachenbearbeitung einzustellen.
Dabei werden fir haushaltsiibliche zu bearbeitende Fla-
chen, insbesondere dort verlegte Bodenarten wie Tep-
pichboden, Holzboden, Fliesenboden oder andere, ge-
eignete Parameterbereiche vordefiniert, innerhalb deren
Parametergrenzen ein Nutzer einen Gerateparameter
des Bodenbearbeitungsgerates zur Bearbeitung der Fla-
che einstellen kann. Beispielsweise kann es sich bei ei-
nem einstellbaren Gerateparameter um eine Drehzahl
einer rotierenden Reinigungsblrste, eine Saugleistung
eines Geblases des Bodenbearbeitungsgerates oder an-
dere handeln. Der Nutzer kann den jeweiligen Gerate-
parameter Uber ein Betatigungselement an dem Boden-
bearbeitungsgerat auswahlen, beispielsweise Uber ei-
nen Drehknopf, ein Touchscreen, einen Schiebeschalter
oder ahnliches. Das Betatigungselement kann dabei
nach Wunsch zwischen einem Minimalbetrag und einem
Maximalbetrag fir den jeweiligen Gerateparameter ver-
stellt werden. Des Weiteren ist es auch bekannt, an ei-
nem Bodenbearbeitungsgerat mehrere solcher Betati-
gungselemente vorzusehen, damit der Nutzer die Mog-
lichkeit hat, unterschiedliche Gerateparameter zur Bear-
beitung einer Flache einzustellen. Ein Verfahren geman
dem Oberbegriff des Anspruchs 1 ist z.B. in DE-U-
20210567 offenbart.

[0004] Obwohlsich die vorgenannten Verfahren sowie
korrespondierenden  Bodenbearbeitungsgerdte im
Stand der Technik bewahrt haben, sind diese hersteller-
seitig nur an eine begrenzte Zahl unterschiedlicher zu
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bearbeitender Flachen angepasst, so dass es auch Fla-
chen geben kann, welche in keine der voreingestellten
Kategorien fallen und somit nicht optimal bearbeitet wer-
den kdnnen. Alternativ misste der Nutzer des Bodenbe-
arbeitungsgerates manuell Gerateparameter auszupro-
bieren, ohne zu wissen, welche optimale Voraussetzun-
gen fir die Bearbeitung der jeweiligen Bodenflache bie-
ten.

Zusammenfassung der Erfindung

[0005] Ausgehend von dem genannten Stand der
Technik ist es daher Aufgabe der Erfindung, ein Verfah-
ren der vorgenannten Art so weiterzubilden, dass der
Nutzer das Bodenbearbeitungsgerat optimal auf indivi-
duelle zu bearbeitende Flachen einstellen kann.

[0006] Zur Lésung dieser Aufgabe wird vorgeschla-
gen, dass der Nutzer das Bodenbearbeitungsgerat wah-
rend eines Einstellvorgangs Uber die zu bearbeitende
Flache bewegt, wobei wahrend der Bewegung des Bo-
denbearbeitungsgerates automatisch ein von einer Be-
schaffenheit der Flache abhangiger Grenz-Geratepara-
meter, welcher bei Anwendung fiir die Bearbeitung der
Flache zu einem im Vorhinein definierten Fehlerfall fihrt,
ermittelt wird, und wobei der Parameterbereich automa-
tisch anhand des ermittelten Grenz-Gerateparameters
eingestellt wird, indem der Grenz-Gerateparameter ein
Bereichsende des Parameterbereiches definiert.

[0007] Erfindungsgemal erhalt der Nutzer somit die
Moglichkeit, das Bodenbearbeitungsgerat an die Erfor-
dernisse seines Haushalts, insbesondere dort verlegte
Bodenarten, anzupassen. Bekanntlich ist es vorteilhaft,
fur unterschiedliche Arten von Bodenbelagen, beispiels-
weise unterschiedliche Teppichbdden, verschiedene
Hartbdden, wie beispielsweise Fliesenboden, Holzbo-
den, PVC und andere, voneinander abweichende Ein-
stellungen des Bodenbearbeitungsgerates vorzuneh-
men. Die unterschiedlichen Einstellungen betreffen ver-
schiedene Gerateparameter, die flr eine Bearbeitung
der jeweiligen Flache besonders vorteilhaft sind. Eine
Bearbeitung der Flache kann beispielsweise eine Saug-
reinigung, ein feuchtes oder trockenes Wischen, ein Po-
lieren, ein Schleifen, ein Wachsen oder ahnliches sein.
Der Nutzer kann sein personliches Bodenbearbeitungs-
gerat somit auf die bei ihm zu Hause vorhandenen Bo-
denbelage kalibrieren, um eine bestmogliche Bodenbe-
arbeitung zu erreichen. Damit wird der im Stand der
Technik vertretene Nachteil beseitigt, dass an einem
handelstiblichen Bodenbearbeitungsgerat voreingestell-
te Parameterbereiche grundsatzlich nur einen endlichen
Anteil von mdglichen Bodentypen optimal bedienen kén-
nen. Durch die damit einhergehende Pauschalisierung
werden manche Bodenarten unter Umstanden nicht op-
timal bearbeitet, da der Nutzer eine von mehreren Vor-
einstellungen wahlen muss, welche dann jedoch gege-
benenfalls nicht optimal auf seine eigenen Bodenbelage
abgestimmt ist. GemaR dem erfindungsgemafen Ver-
fahren wird der Nutzer angeleitet, das Bodenbearbei-
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tungsgerat fur einen Einstellvorgang ber die zu bear-
beitende Flache zu bewegen, so dass Eigenschaften der
Uberfahrenen Bodenflache bzw. ein daraus resultieren-
des Verhalten des Bodenbearbeitungsgerates ermittelt
werden kénnen. Dies flihrt dann wiederum zu einer Er-
mittlung des fir die Flache optimalen Parameterberei-
ches.

[0008] Fur eine Bodenbearbeitungstatigkeit kann ein
fir die Flache optimaler Gerateparameter von dem Nut-
zer zwischen bestimmten Bereichsgrenzen verstellt wer-
den, je nachdem ob zum Beispiel eine besonders scho-
nende, eine besonders intensive, eine besonders
schnelle, eine besonders griindliche Reinigung oder
ahnliches gewlinscht ist. Ein von dem Nutzer verstellba-
rer Gerateparameter ist beispielsweise eine Saugleis-
tung eines Geblases oder eine Drehzahl einer Reini-
gungsbirste. Wahrend der Nutzer das Bodenbearbei-
tungsgeratim Rahmen eines Einstellvorgangs fir die Pa-
rameterbereiche Uiber die spater zu bearbeitende Flache
fuhrt, wird der betreffende Gerateparameter des Boden-
bearbeitungsgerates entweder automatisch durch eine
Steuereinrichtung des Bodenbearbeitungsgerates ver-
stellt, oder aber der Nutzer wird durch das Bodenbear-
beitungsgerat oder ein damit verkniipftes Endgerat an-
geleitet, den Gerateparameter selbst zu verstellen. Das
Verstellen des Gerateparameters erfolgt vorzugsweise
automatisch ausgehend von einem minimalen Grenz-
Gerateparameter bis zu einem maximalen Grenz-Gera-
teparameter, bei welchem dann ein Fehlerfall auftritt, den
der Nutzer und/ oder eine Detektionseinrichtung des Bo-
denbearbeitungsgeréates feststellen kann. Der minimale
Grenz-Gerateparameter kann beispielsweise den Be-
trag Null aufweisen, ist jedoch auch individuell auf einen
davon abweichenden Betrag festlegbar, wenn der Betrag
"Null" des Gerateparameters oder ein anderer geringer
Betrag einen Fehler verursacht. Es kann zudem auch
vorgesehen sein, dass der Nutzer zunachst grobe mini-
male und maximale Grenzen des Parameterbereiches
vorgibt. Beispielsweise kdnnte der Nutzer schon eine Bo-
denart der zu bearbeitenden Flache vordefinieren, bei-
spielsweise dass es sich bei der Flache um einen nicht
an einem Untergrund haftenden Bodenbelag handelt.
Dadurch kénnen unmittelbar relativ hohe Betrage von
Birstendrehzahlen sowie ein gemaRigter Wert fir einen
Volumenstrom eines Sauggeblases vorgegeben wer-
den. Bei einem sehr hochflorigen Boden oder einem Fell
kénnte zum Beispiel die Drehzahl einer Reinigungsbirs-
te grundsatzlich auf den Betrag Null gesetzt werden und
nur ein Volumenstrom eines Sauggebldses angepasst
werden. Der anschlieende Vorgang fir eine Feinein-
stellung des Parameterbereiches erfolgt dann wie erfin-
dungsgemaf beschrieben. Des Weiteren kann in diesem
Zusammenhang bevorzugt vorgesehen sein, dass der
Grenz-Gerateparameter derjenige Betrag des Geratepa-
rameters ist, bei welchem letztmalig noch kein Fehlerfall
eingetretenist. Somitkann ein Auftreten eines Fehlerfalls
mit hoher Wahrscheinlichkeit ausgeschlossen werden.
Ein Fehlerfall ist nicht im strengen Sinne zu verstehen,
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sondern kann eine bestimmte Situation sein, welche der
Nutzer fur einen Abbruch des Einstellvorgangs definiert.
Ein "Fehlerfall" kann beispielsweise auch ein manuelles
Beendendes Einstellvorgangs sein, was im engeren Sin-
ne grundsatzlich keinen Fehler darstellt. Ebenso kénnen
auch bestimmte Geratezustédnde nutzerdefiniert einen
Fehlerfall darstellen, beispielsweise weil eine Gerausch-
emission des Bodenbearbeitungsgerates oder eine
Stromaufnahme eines elektrischen Verbrauchers des
Bodenbearbeitungsgerates einen gewiinschten Betrag
Uberschreitet.

[0009] Zuséatzlich zu dem zuvor beschriebenen Ein-
stellvorgang kénnen dem Nutzer im Rahmen des Ver-
fahrens auch vorgefertigte Parameterbereiche fir be-
stimmte Flachenarten zur Auswahl bereitgestellt werden,
von deren Parametergrenzen ausgehend dann der be-
schriebene Einstellvorgang gestartet werden kann. Die
vorgefertigten Einstellungen kdnnen beispielsweise
auch nutzerabhangig in einem Speicher hinterlegt sein,
so dass einem jeweiligen Nutzer eine spezifische Vor-
auswahl zur Verfiigung gestellt wird. In jedem Fall sind
die vordefinierten Einstellungen nicht bindend, sondern
kénnen von dem Nutzer auch abgelehnt oder variiert wer-
den. Des Weiteren kénnen vordefinierte Einstellungen
Uberschrieben werden. Ebenso istes auch moglich, dass
die im Rahmen des erfindungsgemaRen Einstellverfah-
rens eingestellten Parameterbereiche geandert oder
Uberschrieben werden, so dass der Nutzer jederzeit die
Moglichkeit hat, einen Einstellvorgang zu wiederholen.
Dies empfiehlt sich insbesondere, wenn der Nutzer Bo-
denbelage in seiner Wohnung andert, diese durch Ab-
nutzung verandert sind oder ahnliches.

[0010] Insbesondere wird vorgeschlagen, dass im
Rahmen des Einstellvorgangs zwei die Bereichsenden
desselben Parameterbereiches definierende Grenz-Ge-
rateparameter ermittelt werden, indem der Geratepara-
meter von einem minimalen Betrag, welcher noch ohne
Eintreten eines Fehlerfalls anwendbar ist, bis zu einem
maximalen Betrag, welcher noch ohne Eintreten eines
Fehlerfalls anwendbarist, variiert wird. Das Variieren des
Gerateparameters kann entweder in diskreten Betrags-
schritten oder kontinuierlich erfolgen. Sofern fiir eine FI&-
chenbearbeitung beispielsweise zwei oder mehr Gera-
teparameter wesentlich sind, die ein Nutzer Gblicherwei-
se einstellen mdchte, kann der Einstellvorgang so ablau-
fen,dass zunachstein Parameterbereich flir einen ersten
Gerateparameter ermittelt wird, wahrend ein zweiter Ge-
rateparameter konstant gehalten wird. Sobald dieser Pa-
rameterbereich eingestelltist, kann der konstante zweite
Gerateparameter dann auf einen erhéhten konstanten
Betrag gesetzt werden und der erste Gerateparameter
wiederum zur Ermittlung der diesbezlglichen Bereichs-
grenzen variiert werden. Aufdiese Art und Weise kénnen
zwei oder mehr Gerateparameter voneinander abhangig
angepasst werden.

[0011] Besonders vorteilhaft wird vorgeschlagen, dass
der Nutzer den Parameterbereich mittels einer auf einem
zu dem Bodenbearbeitungsgerat externen Endgerat in-



5 EP 4 098 162 B1 6

stallierten Applikation einstellt. Die Applikation kann den
Nutzer im Rahmen des Einstellvorgangs anleiten, be-
stimmte Handgriffe zur Variation des jeweiligen Gerate-
parameters selbst vorzunehmen. Alternativ kann die Ap-
plikation eine Variation des jeweiligen Gerateparameters
an dem Bodenbearbeitungsgerat vollautomatisch steu-
ern. Dazu ist das die Applikation aufweisende externe
Endgerat iber eine Kommunikationsverbindung mit dem
Bodenbearbeitungsgerat verbunden, beispielsweise
Uber eine WLAN- oder Bluetooth-Verbindung. Insbeson-
dere kénnen sowohl das Bodenbearbeitungsgerat, als
auch das externe Endgeratin ein Heimnetzwerk des Nut-
zers integriert sein und darliber miteinander kommuni-
zieren. Die auf dem externen Endgerat installierte Appli-
kation stellt auf einem Touchscreen des Endgerates vor-
zugsweise eine Bedienoberflaiche zur Verfligung, tber
welche der Nutzer manuelle Eingaben tatigen und/oder
Informationen abrufen kann. Auch kénnen dem Nutzer
aufeinem Display des externen Endgerates vorgefertigte
Grundeinstellungen fiir bestimmte Bodenarten angebo-
ten werden, so dass der Nutzer einen Einstellvorgang
ausgehend von vordefinierten groben Grenz-Geratepa-
rametern eines provisorisch festgelegten Parameterbe-
reiches starten kann.

[0012] Besonders vorteilhaft kann die Applikation ei-
nen vordefinierten Kalibrierungsvorgang an dem Boden-
bearbeitungsgerat steuern, welcher beinhaltet, dass der
an dem Bodenbearbeitungsgerat einzustellende Grenz-
Gerateparameter durch sukzessive Annaherung des ge-
steuerten Gerateparameters an den durch ein Eintreten
des Fehlerfalls definierten Grenz-Gerateparameter er-
mittelt wird. Die Applikation steuert somit unmittelbar den
Einstellvorgang des Bodenbearbeitungsgerates und
wirkt auf eine Steuereinrichtung des Bodenbearbei-
tungsgerates ein. Dariiber hinaus kann die Applikation
zudem auch das Auftreten eines vordefinierten Fehler-
falls Giberwachen. Es ist jedoch auch méglich, dass die
Uberwachung eines Fehlerfalls durch eine Auswerteein-
richtung des Bodenbearbeitungsgerates selbst vorge-
nommen wird. Die Auswerteeinrichtung des Bodenbear-
beitungsgerates kann den detektierten Fehlerfall dann
an die Applikation des externen Endgerates melden, so
dass die Applikation die zuvor eingestellten Parameter-
betrdge mit dem Auftreten des Fehlerfalls verknipfen
und vorteilhaft auch speichern kann.

[0013] Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass als Ge-
rateparameter ein Saugvolumenstrom eines Geblases
des Bodenbearbeitungsgerates, eine Drehzahl eines ro-
tierenden Bodenbearbeitungselementes, eine Frequenz
eines schwingenden Bodenbearbeitungselementes, ei-
ne Fortbewegungsgeschwindigkeit des Bodenbearbei-
tungsgerates Uber die zu bearbeitende Flache und/ oder
eine von dem Bodenbearbeitungsgerat auf die zu bear-
beitende Flache aufgetragene Flissigkeitsmenge einge-
stellt wird. Die vorgenannten einstellbaren Geratepara-
meter betreffen solche, welche regelmaRig fir eine Be-
arbeitungsqualitat bestimmter Bodenarten relevant sind.
Sofern es sich bei dem Bodenbearbeitungsgerat bei-
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spielsweise um einen Staubsauger handelt, sind als Ge-
rateparameter insbesondere ein Saugvolumenstrom ei-
nes Geblases und eine Drehzahl oder Schwingungsfre-
quenz eines Bodenbearbeitungselementes relevant. Bei
Feuchtwischgeraten ist insbesondere auch eine Menge
einer auf eine zu bearbeitende Flache oder ein Boden-
bearbeitungselement aufgetragenen Flissigkeit rele-
vant. Zudem hangt eine Bearbeitungsqualitat auch von
einer Fortbewegungsgeschwindigkeit eines sich selbst-
tatig fortbewegenden Bodenbearbeitungsgerates uber
die zu bearbeitende Flache ab. Bei besonders bearbei-
tungsintensiven Bodenarten ist es sinnvoll eine Fortbe-
wegungsgeschwindigkeit des Bodenbearbeitungsgera-
tes Uber die zu bearbeitende Flache mdglichst gering zu
halten, damit die Einwirkungszeit pro Flachenanteil mog-
lichst groR ist.

[0014] Wie zuvor vorgeschlagen ist ein Fehlerfall oder
sind mehrere Fehlerfalle vordefiniert. Diese Fehlerfalle
dienen zum Festlegen von Bereichsgrenzen des einzu-
stellenden Parameterbereiches. Als Fehler definiert wer-
den kénnen insbesondere ein Absinken eines Saugvo-
lumenstroms eines Geblases des Bodenbearbeitungs-
gerates unter einen Minimalbetrag, ein Blockieren eines
beweglichen Bodenbearbeitungselementes, ein Absin-
ken einer Fortbewegungsgeschwindigkeit des Bodenbe-
arbeitungsgerates unter einen Minimalbetrag, ein Hin-
ausgehen eines Energieverbrauchs eines elektrischen
Verbrauchers des Bodenbearbeitungsgerates Uber ei-
nen Maximalbetrag, ein Hinausgehen eines Schiebewi-
derstandes des Bodenbearbeitungsgerates Uber einen
Maximalbetrag, ein Abheben eines Bodenbelags von der
zu bearbeitenden Flache, ein Hinausgehen einer Schal-
lemission des Bodenbearbeitungsgerates Uber einen
Maximalbetrag, ein Hinausgehen eines Feuchtegrades
der zu bearbeitenden Flache tber einen Maximalbetrag,
ein Hinausgehen eines Feuchtegrades eines Bodenbe-
arbeitungselementes des Bodenbearbeitungsgerates
Uber einen Maximalbetrag und/oder ein Empfangen ei-
nes den Einstellvorgang beendenden Stoppbefehls ei-
nes Nutzers. Die vorgenannte Aufzahlung ist nicht ab-
schlieRend. Im Rahmen der Erfindung kénnen auch an-
dere Fehlerfalle vordefiniert sein. Fehlerfalle sind regel-
maRig solche, welche zu einer nicht ordnungsgemalen
Funktion des Bodenbearbeitungsgerates fiihren oder ei-
nen manuellen Abbruch durch einen Nutzer des Boden-
bearbeitungsgerates bedeuten. Das Auftreten eines so
definierten Fehlerfalls fUhrt zu einem Ende des erfin-
dungsgemalen Einstellvorgangs. Bezogen auf Ubliche
Saugreinigungsgerate kann der Einstellvorgang bei-
spielsweise durchgefiihrt werden bis ein Fehlerfall auf-
tritt, der bedeutet, dass die maximalen Betrage fiur einen
Volumenstrom eines Sauggeblases und eine Drehzahl
einer Reinigungsbiirste erreicht sind, dass eine Reini-
gungsburste blockiert, beispielsweise aufgrund eines
UbermaRigen Eingriffs der Reinigungsbirste in einen
Teppichboden, dass eine von einem Nutzer zur Fortbe-
wegung des Bodenbearbeitungsgerates aufzuwenden-
de Schiebekraft zu hoch ist, dass ein Unterdruck in dem
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Bodenbearbeitungsgerat tibermaRig ansteigt, beispiels-
weise wenn ein nicht verklebter Teppich von einem Un-
tergrund abgehoben wird und dann einen Saugkanal des
Reinigungsgerates komplett abdeckt, oder dass der Nut-
zer den Einstellvorgang manuell durch einen Tasten-
druck an dem Reinigungsgerat oder einem externen
Endgerat beendet.

[0015] Der Fehlerfall wird vorzugsweise vor dem Ein-
stellvorgang durch einen Nutzer definiert oder kann al-
ternativ herstellerseitig vorgegeben sein. Sofern der Her-
steller des Bodenbearbeitungsgerates bereits Fehlerfal-
le vordefiniert, sind diese vorzugsweise in einem lokalen
Speicher des Bodenbearbeitungsgerates hinterlegt oder
kénnen durch das Bodenbearbeitungsgerat oder ein mit
diesem in Kommunikationsverbindung stehendes exter-
nes Endgerat von einem Server des Herstellers abgeru-
fen werden.

[0016] Zudem kann vorgesehen sein, dass der ermit-
telte Grenz-Gerateparameter in einem Speicher des Bo-
denbearbeitungsgerates und/oder einem Speicher des
externen Endgerates und/oder einem Speicher eines ex-
ternen Servers gespeichert wird. Zudem wird vorge-
schlagen, dass der eingestellte Parameterbereich einem
von dem Nutzer manuell betatigbaren Betatigungsele-
ment des Bodenbearbeitungsgerates zugeordnet wird,
wobei der Nutzer einen fir eine Bodenbearbeitung der
Flache gewiinschten Betrag des Gerateparameters in
den Grenzen des voreingestellten Parameterbereiches
durch Betatigung des Betatigungselementes auswahlt.
Die Zuordnungen zwischen bestimmten Betatigungsele-
menten des Bodenbearbeitungsgerates und den durch
den Einstellvorgang ermittelten optimalen Parameterbe-
reichen kdnnen in einem Speicher des Bodenbearbei-
tungsgerates und/oder einem Speicher des externen
Endgerates und/ oder auch einem Speicher eines exter-
nen Servers gespeichert werden. Insbesondere kann ei-
ne Zuordnung durch eine auf einem externen Endgerat
installierte Applikation auf beispielsweise eine von meh-
reren wahlbaren Stufen eines Betatigungselementes ge-
legt werden. Jede Stufe kann dabei flir einen bestimmten
Bodentyp optimiert sein, beispielsweise Hartboden,
kurzfloriger Teppichboden, langfloriger Teppichboden
oder andere. Einmal erstellte und gespeicherte Zuord-
nungen kdnnen wieder geléscht werden, bleiben jedoch
vorteilhaft fir einen zukinftigen Zugriff in einem Speicher
verfugbar. Dadurch kénnen einmal festgelegte Zuord-
nungen erneut eingestellt werden. Besonders vorteilhaft
werden Zuordnungen zwischen Betatigungselementen
und vordefinierten Parameterbereichen auch liber einen
Server synchronisiert, so dass diese beispielsweise bei
einem Wechsel eines mobilen Endgerates fir den Zugriff
durch einen Nutzer weiterhin zur Verfiigung stehen.
[0017] Neben dem zuvor beschriebenen erfindungs-
gemalen Verfahren zum Einstellen mindestens eines an
dem Bodenbearbeitungsgerat zur Bearbeitung einer Fla-
che zur Verfiigung stehenden Parameterbereiches wird
mit der Erfindung auch ein Bodenbearbeitungsgerat mit
einer Steuereinrichtung vorgeschlagen, welche zur Aus-
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fuhrung eines Verfahrens der vorgenannten Art ausge-
bildet ist. Zudem wird auch ein System mit einem Boden-
bearbeitungsgerat und einem zu dem Bodenbearbei-
tungsgerat externen Endgerat vorgeschlagen, wobei auf
dem externen Endgerat eine Applikation installiert ist,
welche zur Steuerung eines derartigen Einstellvorgangs
fur den Parameterbereich ausgebildet ist. Zur Vermei-
dung von Wiederholungen wird diesbezliglich auf die vo-
rausgehenden Ausflihrungen zu dem erfindungsgema-
Ren Verfahren verwiesen. Die dort beschriebenen Merk-
male und Vorteile gelten dementsprechend auch fiir das
erfindungsgeméafe Bodenbearbeitungsgerat bzw. erfin-
dungsgemale System.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0018] Im Folgenden wird die Erfindung anhand von
Ausfihrungsbeispielen naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 ein erfindungsgemaRes Bodenbearbeitungs-
gerat,

Fig.2 ein externes Endgerat mit einer darauf instal-
lierten Applikation,

Fig. 3 eine Kommunikation zwischen dem externen
Endgerat und dem Bodenbearbeitungsgerat,

Fig.4 eine Kommunikation zwischen dem externen
Endgerat und einem externen Server,

Fig.5 eine Ubertragung von Einstellungen von dem

externen Endgerat an das Bodenbearbeitungs-
gerat.

Beschreibung der Ausfiihrungsformen

[0019] Figur 1 zeigt eine von einer Vielzahl von mog-
lichen Ausfiihrungsformen fiir ein erfindungsgemafies
Bodenbearbeitungsgerat 1. Das Bodenbearbeitungsge-
rat 1 ist hier als ein manuell von einem Nutzer gefiihrtes
Reinigungsgerat ausgebildet, ndmlich hier als ein manu-
ellbedienbarer Staubsauger. Die Erfindung kann ebenso
jedoch auch bei sich selbsttatig fortbewegenden Boden-
bearbeitungsgeraten 1 Anwendung finden. Das Boden-
bearbeitungsgerat 1 dient der Reinigung unterschiedli-
cher Flachen 2, welche beispielsweise Hartbéden und
Teppichbdden umfassen kénnen, insbesondere hochflo-
riger Teppichboden, kurzfloriger Teppichboden, Holz-
parkett, Holzdielen, Fliesen, Kork, PVC und andere. Das
Bodenbearbeitungsgerat 1 weist ein Basisgerat 17 auf,
in welchem hier nicht sichtbar beispielsweise ein Gebla-
se, ein Geblasemotor und eine Staubkammer angeord-
net sind. Das Basisgerat 17 ist I6sbar mit einem Vorsatz-
gerat 15 verbunden, welches einer Einwirkung auf die
zu bearbeitende Flache 2 dient. Hier ist das Vorsatzgerat
15 beispielsweise eine Saugdiise mit einem Saugmund
16 und einem dem Saugmund 16 zugeordneten Boden-
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bearbeitungselement 10. Das Bodenbearbeitungsele-
ment 10 ist hier beispielsweise eine um eine im Wesent-
lichen parallel zu der Flache 2 orientierte Achse rotieren-
de Reinigungsbiirste. Ausgehend von dem Basisgerat
17 erstreckt sich des Weiteren - abgewandt von dem
Vorsatzgerat 15 - ein Stiel 14 mit einem Handgriff 18,
mittels welchem ein Nutzer des Bodenbearbeitungsge-
rates 1 das Bodenbearbeitungsgerat 1 in einer tblichen
Hin- und Herbewegung liber die zu bearbeitende Flache
2 fuhren kann. Der Stiel 14 ist vorteilhaft teleskopierbar
ausgebildet, so dass der Nutzer dessen Lange an seine
KorpergroRe anpassen kann, um das Bodenbearbei-
tungsgerat 1 bequem zu handhaben. Der Handgriff 18
weist eine Mehrzahl von Betatigungselementen 12 auf,
welche hier beispielsweise als Druckkndpfe ausgebildet
sind. Alternativ kénnen auch andere Arten von Betati-
gungselementen 12 vorgesehen sein, beispielsweise
Schiebeschalter, Drehschalter, Kippschalter oder ahnli-
ches. Mittels Betatigung der Betatigungselemente 12
kann der Nutzer einen gewiinschten Modus des Boden-
bearbeitungsgerates 1 einstellen, um die Flache 2 zu be-
arbeiten. Beispielsweise kann ein Modus ein energiespa-
render Eco-Modus sein, bei welchem der Geblasemotor
moglichst energiesparend betrieben wird. Ein weiterer
Modus kann beispielsweise ein Intensivmodus sein, wel-
cher geeignet ist, auch hartnackige Verschmutzungen
von der Flache 2 zu entfernen. Des Weiteren kann bei-
spielsweise auch ein Schnellmodus vorgesehen sein,
welcher die Bodenflache 2 in einer moglichst kurzen Zeit-
spanne reinigt. Jeder Modus ist dabei durch einen zur
Verfigung stehenden Parameterbereich 3 mit einer
Mehrzahl von unterschiedlichen Betragen eines Gerate-
parameters 4 gekennzeichnet, welche beispielsweise ei-
ne Leistungsaufnahme des Gebldsemotors, eine Dreh-
zahl des Bodenbearbeitungselementes 10, eine Einstel-
lung von Dichtelementen im Bereich des Saugmundes
16 des Bodenbearbeitungsgerates 1 und andere betref-
fen. Der Parameterbereich 3 kann dabei beispielsweise
niedrige und hohe Werte fiir eine Drehzahl des Betati-
gungselementes 12 beinhalten, die der Nutzer wahlwei-
se fir eine Bodenbearbeitung auswahlen kann. Die Ein-
stellungen des jeweiligen Modus, insbesondere die Ge-
rateparameter 4, sind vorzugsweise in einem lokalen
Speicher des Bodenbearbeitungsgerates 1 gespeichert
und werden bei Betatigen eines Betatigungselementes
12 aus dem Speicher abgerufen und von einer Steuer-
einrichtung des Bodenbearbeitungsgerates 1 verwen-
det, um die entsprechenden Einheiten des Bodenbear-
beitungsgerates 1, beispielsweise den Geblasemotor
oder einen Antriebsmotor fiir das Bodenbearbeitungse-
lement 10 zu steuern. Die Modi kénnen des Weiteren auf
bestimmte Bodenarten der zu bearbeitenden Flache 2
optimiert sein. Beispielsweise kann ein Eco-Modus zur
Bearbeitung eines Hartbodens optimiert sein, wahrend
ein Intensivmodus zur Bearbeitung eines Teppichbo-
dens optimiert ist. Darliber hinaus kann das Bodenbear-
beitungsgerat 1 beispielsweise auch Betatigungsele-
mente 12 aufweisen, welche andere Kombinationen
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steuern, beispielsweise Teppichmodus Eco, Teppich-
modus Intensiv, Hartboden Eco, Hartboden Intensiv und
andere. Die verschiedenen Modi sind Ublicherweise
durch einen Hersteller des Bodenbearbeitungsgerates 1
vordefiniertund bei Bodenbearbeitungsgeraten 1 geman
dem Stand der Technik in einem Speicher des Boden-
bearbeitungsgerates 1 abgelegt. Demgegeniiber wird
mitder Erfindung eine Alternative vorgeschlagen, welche
im Folgenden naher erlautert wird.

[0020] Figur 2 zeigt ein externes Endgerat 9, welches
hier beispielsweise ein Mobiltelefon ist. Des Weiteren
kann das externe Endgerat 9 jedoch auch ein anderes,
bevorzugt mobiles, Endgerat 9 sein. Insbesondere kann
es auch vorgesehen sein, als Endgerat 9 einen Tablet-
computer, einen Laptop oder ahnliches zu verwenden.
Das externe Endgerat 9 weist vorzugsweise in ublicher
Art und Weise ein Display 13 auf, besonders bevorzugt
als Touchscreen ausgestaltet, tGiber welches ein Nutzer
sowohl Informationen empfangen, als auch Eingaben ta-
tigen kann. Das externe Endgerat 9 steht zur Ausfiihrung
eines erfindungsgemafen Verfahrens in Kommunikation
mit dem Bodenbearbeitungsgerat 1. Dazu verfiigen das
Bodenbearbeitungsgerat 1 und das externe Endgerat 9
Uber Kommunikationsmodule, beispielsweise WLAN-
Module, Bluetooth-Module oder andere. Besonders be-
vorzugt sind ein Kommunikationsmodul des Bodenbear-
beitungsgerates 1 und ein Kommunikationsmodul des
externen Endgerates 9 in ein Heimnetzwerk eines Nut-
zers eingebunden. Auf dem externen Endgeréat 9 ist des
Weiteren eine Applikation installiert, um die erfindungs-
gemalen Verfahrensschritte auszufiihren. In das Kom-
munikationsnetzwerk ist des Weiteren bevorzugt auch
ein Server 11 (siehe beispielsweise Figur 4) eingebun-
den, so dass Daten, welche Einstellungen des Boden-
bearbeitungsgerates 1 betreffen, indem Server 1 gespei-
chert werden kénnen und dort von anderen Teilnehmern
des Heimnetzwerkes, insbesondere dem Bodenbearbei-
tungsgerat 1 und dem externen Endgerat 9, abgerufen
werden kénnen.

[0021] Unter Nutzung der auf dem externen Endgerat
9 installierten Applikation kann der Nutzer sein Boden-
bearbeitungsgerat 1 auf die in seinem Haushalt vorhan-
denen individuellen Bodenbeldge der zu reinigenden
Flachen 2 optimieren. Dazu werden Gerateparameter 4
des Bodenbearbeitungsgerates 1, welche zur Bodenbe-
arbeitung der Flachen 2 angewendet werden, auf die in-
dividuellen Eigenschaften der Flachen 2 im Haushalt des
Nutzers eingestellt, d. h. kalibriert. Das Bodenbearbei-
tungsgerat 1 kann in gleicher Art und Weise jedoch auch
auf Flachen 2 kalibriert werden, welche nicht einer Haus-
haltsumgebung angehdren, sondern beispielsweise ei-
ner gewerblichen Umgebung, beispielsweise in einem
Geschéft, einem Biro, einer Lagerhalle oder anderen.
Die Funktionsweise der Erfindung bleibt davon unbe-
rihrt.

[0022] Mittels der auf dem externen Endgerat 9 instal-
lierten Applikation kann der Nutzer sein Bodenbearbei-
tungsgerat 1 nun in wenigen und einfachen Schritten auf
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seine individuellen Flachen 2 einstellen und somit ein
optimales Bodenbearbeitungsergebnis erzielen. Ein op-
timales Bodenbearbeitungsergebnis kann im Falle eines
Reinigungsgerates beispielsweise anhand einer Menge
von von dem Bodenbearbeitungsgerat 1 aufgenomme-
nen Partikel verstanden werden. Des Weiteren wird
durch die Erfindung erreicht, dass der Nutzer an dem
Bodenbearbeitungsgerat 1 eine optimale Handhabung
erfahrt und alle Komponenten des Bodenbearbeitungs-
gerates 1 stérungsfrei funktionieren. Dazu zahlt, dass
beispielsweise Bodenbearbeitungselemente 10, wie hier
die rotierende Reinigungsblrste, nicht blockieren, das
Bodenbearbeitungsgerat 1 mit geringer Kraftanstren-
gung Uber die zu bearbeitende Flache 2 bewegt werden
kann, lose auf einem Untergrund liegende Teppiche nicht
von dem Untergrund abgehoben werden und ahnliches.
Zunachst hat der Nutzer dafiir die Applikation auf seinem
externen Endgerat 9 zu starten und angezeigte Kalibrie-
rungsschritte auszufiihren, welche zum Einstellen min-
destens eines an seinem Bodenbearbeitungsgerat 1 zur
Verfiigung stehenden Parameterbereiches 3 eines Ge-
rateparameters 4 des Bodenbearbeitungsgerates 1 die-
nen. In Figur 2 sind lediglich beispielhaft zwei verschie-
dene einstellbare Gerateparameter 4 angezeigt, namlich
hier eine Drehzahl der Biirste (Bodenbearbeitungsele-
ment 10) und ein Volumenstrom, welcher von einem Ge-
blase des Bodenbearbeitungsgerates 1 erzeugt werden
kann. Der Nutzer wird nach Starten der Applikation vor-
zugsweise gebeten, das Bodenbearbeitungsgerat 1 tiber
die betreffende Flache 2 zu bewegen, auf welche das
Bodenbearbeitungsgerat 1 optimal eingestellt werden
soll. Durch das Bewegen des Bodenbearbeitungsgera-
tes 1 wahrend des Kalibrierungsvorgangs kann eine dy-
namische Last des Bodenbearbeitungsgerates 1 beriick-
sichtigt werden, welche in gleicher Art und Weise dann
spater auch bei der Benutzung des Bodenbearbeitungs-
gerates 1 fir eine tatsachliche Bodenbearbeitung dieser
Flache 2 auftritt. Sodann steuert die Applikation vollau-
tomatisch einen Kalibrierungsvorgang an dem Bodenbe-
arbeitungsgerat 1, welcher beinhaltet, dass die Drehzahl
des Bodenbearbeitungselementes 10 und der Volumen-
strom des Geblases in diskreten Schritten oder alternativ
auch kontinuierlich von vorzugsweise einem niedrigen
Betrag des jeweiligen Gerateparameters 4 bis zu einem
héheren Betrag des Gerateparameters 4 gedndert wer-
den. Dabei kann beispielhaft so vorgegangen werden,
dass zunachst nur der Volumenstrom variiert wird, wah-
rend eine niedrigste Drehzahl des Bodenbearbeitungs-
elementes 10 konstant gehalten wird. In aufeinanderfol-
genden Schritten kann dann die Drehzahl des Bodenbe-
arbeitungselementes 10 auf einen hoheren Betrag als
im vorangegangenen Schritt eingestellt werden und an-
schlieRend der Volumenstrom wieder, bei ebenfalls kon-
stant gehaltener Drehzahl des Bodenbearbeitungsele-
mentes 10, von einem geringen Betrag bis zu einem ho-
heren Betrag variiert werden. Die niedrigste Drehzahl
des Bodenbearbeitungselementes 10, von welcher aus
der Kalibrierungsvorgang gestartet wird, kann beispiels-
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weise den Betrag Null aufweisen. Alternativ ist es jedoch
auch mdglich, dass der Nutzer selbst eine Startdrehzahl
vorgibt, von welcher aus der Einstellvorgang fiir den Pa-
rameterbereich 3 des Volumenstroms bzw. auch der
Drehzahl des Bodenbearbeitungselementes 10 gestar-
tet wird. Des Weiteren kénnen fir den Einstellvorgang
auch bereits provisorisch grobe minimale oder maximale
Grenz-Gerateparameter 5, 6 im Vorhinein festgelegt sein
und von dem Nutzer in der Applikation abgerufen wer-
den. Beispielsweise kann eine solche Voreinstellung zwi-
schen Hartbéden und Teppichbéden unterscheiden, so
dass der Einstellvorgang fiirden Parameterbereich 3 des
Gerateparameters 4 beispielsweise direkt in flr einen
Hartboden sinnvollen Bereichen startet, oder in fiir einen
Teppichboden sinnvollen Bereichen. Hierdurch kann der
Kalibrierungsvorgang insgesamt zeitlich verkurzt wer-
den. Die Voreinstellungen kénnen in der Applikation oder
auch auf einem Server 11, auf welchen die Applikation
zugreift, hinterlegt sein. Derartige Voreinstellungen kon-
nen des Weiteren auch landerabhangig und/oder
marktabhangig definiert sein, so dass fiir ein Bodenbe-
arbeitungsgerat 1, welches beispielsweise in Asien be-
trieben wird, andere Kalibrierungsstartparameter und
Kalibrierungsendparameter sinnvoll sind als beispiels-
weise in Europa. Bevorzugt kann der Nutzer die gespei-
cherten Voreinstellungen mittels der Applikation auch I16-
schen, modifizieren oder dergleichen.

[0023] Des Weiteren sind durch den Hersteller des Bo-
denbearbeitungsgerates 1, oder auch durch den Nutzer,
sogenannte Fehlerfélle in der Applikation gespeichert,
welche zum Beenden eines Einstellungsschrittes wah-
rend der Kalibration fihren sollen. Durch die Definition
eines solchen Fehlerfalls oder mehrerer Fehlerfalle wird
erreicht, dass der Nutzer das Bodenbearbeitungsgerat
1 spater, d. h. nach vollendeter Kalibration, nur in einem
Parameterbereich 3 des jeweiligen Gerateparameters 4
betreiben kann, welcher eine stérungsfreie und erfolg-
reiche Bearbeitung der Flache 2 ermdglicht. Als Fehler-
fall kann in dem vorliegenden Beispiel ein Blockieren des
rotierenden Bodenbearbeitungselementes 10 oder ein
Auftreten einer maximalen Schiebekraft, welche der Nut-
zer zur Fortbewegung des Bodenbearbeitungsgerates 1
Uber die Flache 2 aufwenden muss, definiert sein. An-
dere Fehlerfélle kdnnen beispielsweise gekennzeichnet
sein durch einen Maximalbetrag fir den Volumenstrom,
einen Maximalbetrag fiir einen an dem Saugmund 16
herrschenden Unterdruck, ein Abheben eines Bodenbe-
lags von einem Untergrund oder andere. Dariiber hinaus
kann ein Fehlerfall jedoch auch ein manuelles Beenden
des Kalibrierungsvorgangs durch den Nutzer sein, wobei
dies im engeren Sinne jedoch keinen Fehler beschreibt.
Der Nutzer kann den Kalibrierungsvorgang fir den je-
weiligen Gerateparameter 4 beispielsweise Uber eine
Taste an dem Bodenbearbeitungsgerat 1 oder tber eine
Eingabe auf dem Display 13 des externen Endgerates 9
beenden. Sofern wahrend des Einstellvorgangs fir den
nutzbaren Parameterbereich 3 des Gerateparameters 4
dann ein vordefinierter Fehlerfall erkannt wird, wird der
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Kalibrierungsschritt beendet und vorzugsweise die letzte
Einstellung, bevor der Fehlerfall eingetreten ist, als
Grenz-Gerateparameter 5, 6 Ubernommen. Dieser
Grenz-Gerateparameter 5, 6, welcher ein noch optimales
Bearbeiten der Flache 2 ermdglicht, definiert ein unteres
Bereichsende 7 bzw. ein oberes Bereichsende 8 des Pa-
rameterbereiches 3, welcher dem Nutzer spater bei der
Anwendung des Bodenbearbeitungsgerates 1 zur Ver-
fuigung steht. Der Nutzer kann mittels der Applikation des
Weiteren dasjenige Betatigungselement 12 an dem Bo-
denbearbeitungsgerat 1 auswahlen, tUber welches der
Gerateparameter 4 steuerbar sein soll.

[0024] In Figur 2 startet der Nutzer den Kalibrierungs-
vorgang fiir das Bodenbearbeitungsgerat 1 beispielswei-
se von dem unteren Grenz-Gerateparameter 5 "Null",
welcher das untere Bereichsende 7 der Parameterberei-
che 3 fir die Gerateparameter 4 "Drehzahl Blirste" und
"Volumenstrom" angeben. Sodann erfolgt die Kalibrie-
rung der Parameterbereiche 3 fiir "Drehzahl Biirste" und
"Volumenstrom" wie zuvor erlautert. Wie in Figur 3 dar-
gestellt, tritt ein "Fehlerfall" zum Beispiel bei einer Dreh-
zahl auf, welche hier 20 Prozent einer maximal mdogli-
chen Drehzahl des Bodenbearbeitungselementes 10
entspricht. Diese Drehzahl wird sodann als oberer
Grenz-Gerateparameter 6 fir die Drehzahl des Boden-
bearbeitungselementes 10 gespeichert. Ebenso tritt be-
zuglich des Volumenstroms des Geblases ein Fehler bei
80 Prozent des maximal méglichen Volumenstroms des
Bodenbearbeitungsgerates 1 auf. Dieser Betrag bei 80
Prozent wird als oberer Grenz-Gerateparameter 6 flr
den Volumenstrom gespeichert. Die gespeicherten Be-
trage fir die unteren Grenz-Gerateparameter 5 und obe-
ren Grenz-Gerateparameter 6 der Gerateparameter 4
"Drehzahl Birste" und "Volumenstrom" werden anschlie-
Rend wie dargestellt an das Bodenbearbeitungsgerat 1
sowie den externen Server 11 (siehe Figur 4) ibertragen.
Die gespeicherten Einstellungen sind vorteilhaft sowohl
in dem Bodenbearbeitungsgerat 1, als auch dem exter-
nen Endgerat 9 und dem Server 11 dauerhaft gespei-
chert, kdnnen dortjedoch durch den Nutzer geléschtoder
geandert werden. Dadurch kann der Nutzer beispiels-
weise bei einem Austausch seines externen Endgerates
9 einmal gespeicherte Einstellungen wieder von dem
Server 11 abrufen. Die gespeicherten Einstellungen fir
die Uber die zugewiesenen Betatigungselemente 12
nutzbaren Parameterbereiche 3 kann der Nutzer dann
verwenden, um ein optimales Bodenbearbeitungsergeb-
nis fur seine individuellen Flachen 2 zu erzielen.

[0025] Genauso wie in der zuvor dargestellten Weise
kann der Nutzer auch bestimmte Kombinationen von Ba-
sisgeraten 17 und Vorsatzgeraten 15 aufindividuelle Fla-
chen 2 einstellen. Es versteht sich fiir den Fachmann,
dass die eingestellten Gerateparameter 4 nicht nur eine
Drehzahl eines Bodenbearbeitungselementes 10 oder
ein Volumenstrom eines Geblases sein konnen, sondern
vielmehr auch jede andere Art von Gerateparameter 4,
wie beispielsweise eine Frequenz eines schwingenden
Bodenbearbeitungselementes 10, eine Fortbewegungs-
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geschwindigkeit eines sich selbsttatig iber eine Flache
2 bewegenden Bodenbearbeitungsgerates 1, eine Flis-
sigkeitsmenge, welche auf die zu bearbeitende Flache
2 oder auf ein Bodenbearbeitungselement 10 des Bo-
denbearbeitungsgerates 1 aufgetragen wird oder ande-
re. Des Weiteren kdnnen auch andere als die vorgenann-
ten Fehlerfalle definiert werden.

Liste der Bezugszeichen
[0026]

Bodenbearbeitungsgerat
Flache

Parameterbereich
Gerateparameter
Grenz-Gerateparameter
Grenz-Gerateparameter
Bereichsende
Bereichsende

9 Externes Endgerat

10 Bodenbearbeitungselement

0N O WN -

11 Server

12 Betatigungselement
13  Display

14 Stiel

15  Vorsatzgerat
16 Saugmund
17  Basisgerat
18  Handgriff

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Einstellen mindestens eines an ei-
nem Bodenbearbeitungsgerat (1) zur Bearbeitung
einer Flache (2) zur Verfliigung stehenden, von einer
Bodenart der zu bearbeitenden Flache (2) abhangi-
gen Parameterbereiches (3) eines Gerateparame-
ters (4) des Bodenbearbeitungsgerates (1), wobei
der Parameterbereich (3) eine definierte Spanne von
durch den Nutzer fir die Bearbeitung der Flache (2)
wahlbaren Betragen des Gerateparameters (4) auf-
weist, dadurch gekennzeichnet, dass der Nutzer
das Bodenbearbeitungsgerat (1) wahrend eines Ein-
stellvorgangs Uber die zu bearbeitende Flache (2)
bewegt, wobei wahrend der Bewegung des Boden-
bearbeitungsgerates (1) automatisch ein von einer
Beschaffenheit der Flache (2) abhangiger Grenz-
Gerateparameter (5, 6), welcher bei Anwendung fur
die Bearbeitung der Flache (2) zu einem im Vorhin-
ein definierten Fehlerfall fihrt, ermittelt wird, und wo-
bei der Parameterbereich (3) automatisch anhand
des ermittelten Grenz-Gerateparameters (5, 6) ein-
gestellt wird, indem der Grenz-Gerateparameter (5,
6) ein Bereichsende (7, 8) des Parameterbereiches
(3) definiert.
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Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zwei die Bereichsenden (7, 8) des-
selben Parameterbereiches (3) definierende Grenz-
Gerateparameter (5, 6) ermittelt werden, indem der
Gerateparameter (4) von einem minimalen Betrag,
welcher noch ohne Eintreten eines Fehlerfalls an-
wendbar ist, bis zu einem maximalen Betrag, wel-
cher noch ohne Eintreten eines Fehlerfalls anwend-
bar ist, variiert wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Nutzer den Parameterbe-
reich (3) mittels einer auf einem zu dem Bodenbe-
arbeitungsgerat (1) externen Endgerat (9) installier-
ten Applikation einstellt.

Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Applikation einen vordefinierten
Kalibrierungsvorgang an dem Bodenbearbeitungs-
gerat (1) steuert, welcher beinhaltet, dass der an
dem Bodenbearbeitungsgerat (1) einzustellende
Grenz-Gerateparameter (5, 6) durch sukzessive An-
naherung des gesteuerten Gerateparameters (4) an
den durch ein Eintreten des Fehlerfalls definierten
Grenz-Gerateparameter (5, 6) ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass als Geratepa-
rameter (4) ein Saugvolumenstrom eines Geblases
des Bodenbearbeitungsgerates (1), eine Drehzahl
eines rotierenden Bodenbearbeitungselementes
(10), eine Frequenz eines schwingenden Bodenbe-
arbeitungselementes (10), eine Fortbewegungsge-
schwindigkeit des Bodenbearbeitungsgerates (1)
Uber die zu bearbeitende Flache (2) und/oder eine
von dem Bodenbearbeitungsgerat (1) auf die zu be-
arbeitende Flache (2) aufgetragene Flissigkeits-
menge eingestellt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass als Fehlerfall
ein Absinken eines Saugvolumenstroms eines Ge-
blases des Bodenbearbeitungsgerates (1) unter ei-
nen Minimalbetrag, ein Blockieren eines bewegli-
chen Bodenbearbeitungselementes (10), ein Absin-
ken einer Fortbewegungsgeschwindigkeit des Bo-
denbearbeitungsgerates (1) unter einen Minimalbe-
trag, ein Hinausgehen eines Energieverbrauchs ei-
nes elektrischen Verbrauchers des Bodenbearbei-
tungsgerates (1) Gber einen Maximalbetrag, ein Hi-
nausgehen eines Schiebewiderstandes des
Bodenbearbeitungsgerates (1) Giber einen Maximal-
betrag, ein Abheben eines Bodenbelags von der zu
bearbeitenden Flache (2), ein Hinausgehen einer
Schallemission des Bodenbearbeitungsgerates (1)
Uber einen Maximalbetrag, ein Hinausgehen eines
Feuchtegrades der zu bearbeitenden Flache (2)
Uber einen Maximalbetrag, ein Hinausgehen eines
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10.

Feuchtegrades eines Bodenbearbeitungselemen-
tes (10) des Bodenbearbeitungsgerates (1) Gber ei-
nen Maximalbetrag und/oder ein Empfangen eines
den Einstellvorgang beendenden Stoppbefehls ei-
nes Nutzers definiert wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der ermittelte
Grenz-Gerateparameter (5, 6) in einem Speicher
des Bodenbearbeitungsgerates (1) und/oder einem
Speicher des externen Endgerates (9) und/oder ei-
nem Speicher eines externen Servers (11) gespei-
chert wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der einge-
stellte Parameterbereich (3) einem von dem Nutzer
manuell betatigbaren Betatigungselement (12) des
Bodenbearbeitungsgerates (1) zugeordnet wird, wo-
bei der Nutzer einen fiir eine Bodenbearbeitung der
Flache (2) gewlinschten Betrag des Gerateparame-
ters (4) in den Grenzen des voreingestellten Para-
meterbereiches (3) durch Betatigung des Betati-
gungselementes (12) auswahilt.

Bodenbearbeitungsgerat (1) miteiner Steuereinrich-
tung, welche zur Ausflihrung eines Verfahrens nach
einem der vorhergehenden Anspriiche ausgebildet
ist.

System mit einem Bodenbearbeitungsgerat (1) und
einem zudem Bodenbearbeitungsgerat (1) externen
Endgerat (9), wobei auf dem externen Endgeréat (9)
eine Applikation installiert ist, welche zur Steuerung
eines Verfahrens nach einem der vorhergehenden
Anspriiche ausgebildet ist.

Claims

A method for adjusting at least one parameter range
(3) of a device parameter (4) of a floor treatment
device (1) for treating a surface (2), wherein said
parameter range is available on the floor treatment
device (1) and depends on a floor type of the surface
(2) to be treated, wherein the parameter range (3)
comprises a defined scope of values of the device
parameter (4), which can be selected by the user for
the treatment of the surface (2), characterized in
that the user moves the floor treatment device (1)
over the surface (2) to be treated during the adjust-
ment process, wherein a limiting device parameter
(5, 6), which is dependent on the nature of the sur-
face (2) and upon its use for the treatment of the
surface (2) leads to a predefined fault, is automati-
cally determined during the movement of the floor
treatment device (1), and wherein the parameter
range (3) is automatically adjusted based on the de-
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termined limiting device parameter (5, 6) in that the
limiting device parameter (5, 6) defines a range end
(7, 8) of the parameter range (3).

The method according to claim 1, characterized in
that two limiting device parameters (5, 6) that define
the range ends (7, 8) of the same parameter range
(3) are determined by varying the device parameter
(4) from a minimum value, which can still be used
without the occurrence of a fault, up to a maximum
value, which can still be used without the occurrence
of a fault.

The method accordingto claim 1 or 2, characterized
in that the user adjusts the parameter range (3) by
means of an application installed on a terminal (9)
that is external to the floor treatment device (1).

The method according to claim 3, characterized in
that the application controls a predefined calibration
process on the floor treatment device (1), and where-
in said calibration process includes the determina-
tion of the limiting device parameter (5, 6) to be ad-
justed on the floor treatment device (1) by succes-
sively approximating the controlled device parame-
ter (4) to the limiting device parameter (5, 6) defined
by an occurrence of a fault.

The method according to one of the previous claims,
characterized in that a suction volume flow of a fan
of the floor treatment device (1), a rotational speed
of a rotating floor treatment element (10), a frequen-
cy of an oscillating floor treatment element (10), a
moving speed of the floor treatment device (1) over
the surface (2) to be treated and/or a fluid quantity
applied on the surface (2) to be treated by the floor
treatment device (1) is adjusted as device parameter

(4).

The method according to one of the previous claims,
characterized in that a drop of a suction volume
flow of a fan of the floor treatment device (1) below
aminimum value, ablockage of amovable floor treat-
ment element (10), a drop of a moving speed of the
floor treatment device (1) below a minimum value,
an excessive energy consumption of an electrical
consumer of the floor treatment device (1) beyond a
maximum value, an excessive moving resistance of
the floor treatment device (1) beyond a maximum
value, a withdrawal of a floor covering from the sur-
face (2) to be treated, an excessive sound emission
of the floor treatment device (1) beyond a maximum
value, an excessive degree of moisture of the sur-
face (2) to be treated beyond a maximum value, an
excessive degree of moisture of a floor treatment
element (10) of the floor treatment device (1) beyond
a maximum value and/or a reception of a stop com-
mand of a user for terminating the adjustment proc-
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ess is defined as a fault.

The method according to one of the previous claims,
characterized in that the determined limiting device
parameter (5, 6) is stored in a memory of the floor
treatment device (1) and/or amemory of the external
terminal (9) and/or a memory of an external server

(11).

The method according to one of the previous claims,
characterized in that the adjusted parameterrange
(3) is assigned to an actuating element (12) of the
floor treatment device (1) that can be manually ac-
tuated by the user, and wherein the user selects a
desired value of the device parameter (4) for a floor
treatment of the surface (2) within the limits of the
preadjusted parameter range (3) by actuating the
actuating element (12).

A floor treatment device (1) with a control unit that
is designed for carrying out the method according to
one of the previous claims.

A system with a floor treatment device (1) and a ter-
minal (9) that is external to the floor treatment device
(1), wherein an application designed for controlling
a method according to one of the previous claims is
installed on the external terminal (9).

Revendications

Procédé de réglage d’au moins une plage de para-
metres (3) d’'un parameétre (4) de I'appareil de travail
du sol (1), disponible sur un appareil de travail du
sol (1) pour le travail d’'une surface (2) et dépendant
d’un type de sol de la surface (2) a travaliller, la plage
de parametres (3) présentant une fourchette définie
de valeurs du paramétre d’appareil (4) pouvant étre
sélectionnées par l'utilisateur pour le traitement de
la surface (2), caractérisé en ce que I'utilisateur dé-
place I'appareil de travail du sol (1) pendant un pro-
cessus de réglage surlasurface (2) atraiter, pendant
le déplacement de I'appareil de travail du sol (1), un
paramétre limite de I'appareil (5, 6) dépendant d’'une
nature de la surface (2) et qui, lorsqu’il est utilisé
pour le travail de la surface (2), conduit a un cas
d’erreur défini au préalable, est déterminé automa-
tiquement, et la zone de paramétres (3) est réglée
automatiquement a l'aide du paramétre limite de
I'appareil (5, 6) déterminé, le parametre limite de
I'appareil (5, 6) définissant une extrémité de plage
(7, 8) de la plage de paramétres (3).

Procédé selon larevendication 1, caractérisé en ce
que deux parametres d’appareil limites (5, 6) défi-
nissant les extrémités de plage (7, 8) de la méme
plage de parametres (3) sont déterminés en faisant



19 EP 4 098 162 B1

varier le paramétre d’appareil (4) d’'une valeur mini-
male, qui est encore applicable sans qu’un cas d’er-
reur ne se produise, jusqu’a une valeur maximale,
qui est encore applicable sans qu’un cas d’erreur ne
se produise.

Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que l'utilisateur régle la plage de parameétres
(3) au moyen d’une application installée sur un ter-
minal (9) externe a I'appareil de travail du sol (1).

Procédé selon la revendication 3, caractérisé en ce
que l'application commande un processus d’étalon-
nage prédéfini sur 'appareil de travail du sol (1), qui
comprend le fait que le paramétre d’appareil limite
(5, 6) a régler sur I'appareil de travail du sol (1) est
déterminé par rapprochement successif du parame-
tre d’appareil commandé (4) du parametre d’appareil
limite (5, 6) défini par I'apparition du cas d’erreur.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que I'on regle comme para-
meétre d’appareil (4) un débit volumique d’aspiration
d’une soufflerie de I'appareil de travail du sol (1), une
vitesse de rotation d’un élément de travail du sol (10)
en rotation, une fréquence d’'un élément de travail
du sol (10) oscillant, une vitesse de déplacement de
I'appareil de travail du sol (1) sur la surface (2) a
travailler et/ ou une quantité de liquide appliquée par
I'appareil de travail du sol (1) sur la surface (2) a
travailler.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que I'on considére comme
cas d’erreur une baisse d’'un débit volumique d’as-
piration d’'une soufflerie de I'appareil de travail du sol
(1) en dessous d’'une valeur minimale, un blocage
d’un élémentde travail du sol mobile (10), une baisse
d’une vitesse de déplacement de I'appareil de travail
du sol (1) en dessous d’une valeur minimale, une
consommation d’énergie d’'un consommateur élec-
trique de l'appareil de travail du sol (1) dépassant
une valeur maximale, une augmentation de la résis-
tance au glissement de I'appareil de traitement du
sol (1) au-dessus d’une valeur maximale, un soulé-
vement d’un revétement de sol de la surface (2) a
traiter, une augmentation de I'émission sonore de
I'appareil de traitement du sol (1) au-dessus d’'une
valeur maximale, un degré d’humidité de la surface
(2) a traiter dépassant une valeur maximale, un de-
gré d’humidité d’un élémentde traitement de sol (10)
de l'appareil de traitement de sol (1) dépassant une
valeur maximale et/ou une réception d'une comman-
de d’arrét d’'un utilisateur mettant fin au processus
de réglage.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le paramétre de limite
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(5, 6) déterminé est enregistré dans une mémoire
de I'appareil de travail du sol (1) et/ou dans une mé-
moire du terminal externe (9) et/ ou dans une mé-
moire d’un serveur externe (11).

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la plage de parameétres
réglée (3) est associée a un élément d’actionnement
(12) de I'appareil de travail du sol (1) pouvant étre
actionné manuellement par I'utilisateur, I'utilisateur
sélectionnant une valeur du parametre de I'appareil
(4) souhaitée pour un travail du sol de la surface (2)
dans les limites de la plage de paramétres préréglée
(3) en actionnant I'élément d’actionnement (12).

Appareil de travail du sol (1) avec un dispositif de
commande, qui est congu pour I'exécution d’un pro-
cédeé selon I'une des revendications précédentes.

Systeme comprenant un appareil de travail du sol
(1) et un terminal (9) externe a 'appareil de travail
du sol (1), une application étant installée sur le ter-
minal externe (9), laquelle est congue pour comman-
der un procédé selon 'une des revendications pré-
cédentes.
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