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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein System mit einer Geschirrsplilmaschine, ein Verfahren und ein Compu-
terprogrammprodukt.

[0002] Bei Geschirrspilmaschinen kann es ein Problem sein, dass die Geschirrspiilmaschine, insbesondere spiilflot-
tenflhrende Bauteile, wie eine Umwalzpumpe, ein Spritharm, ein Geschirrkorb oder auch eine Innenseite eines Splil-
behalters, mit der Zeit verschmutzen. Es kann sich dabei beispielsweise eine Schicht aus Schmutz auf oder in diesen
Bauteilen ausbilden, die eine Reinigungsleistung der Geschirrspiilmaschine beeintrachtigen kann. Als GegenmalRnahme
hierfur sind Maschinenpflegeprogramme bekannt. Diese werden bei bekannten Geschirrspilmaschinen insbesondere
nach einer vorgegebenen Anzahl von durchgefiihrten Spulprogrammdurchlaufen gestartet. Dies erfolgt jedoch unab-
hangig von einem tatsachlichen Verschmutzungsgrad der Geschirrspiilmaschine. Es kommt daher vor, dass das Ma-
schinenpflegeprogramm zu friih oder auch zu spéat gestartet wird. In dem einen Fall wird dann unnétig Energie, Reini-
gungsmittel und Wasser verbraucht, indem anderen Fall kann eine Reinigungsleistung der Geschirrspiilmaschine bereits
merklich beeintrachtigt sein, wenn das Maschinenpflegeprogramm angestofRen wird. Weiterhin kann es hierbei zu einer
vorzeitigen Alterung von Bauteilen oder dem Ausfall von funktionellen Einheiten kommen, die von dem Schmutz betroffen
sind.

[0003] DE 10 2008 040 647 A1 beschreibt eine Geschirrspilmaschine, bei der auf Vorliegen eines Startsignals ein
Sonderreinigungsprogramm zur Reinigung des Spulbehalters, insbesondere durch Beaufschlagung mit Spulflissigkeit,
ausgefiihrt wird. DE 10 2008 040 650 A1 beschreibt eine Geschirrspllmaschine, bei der nach einer vorgegebenen
Anzahl von Spulgéngen und/oder in Abhangigkeit von Prozessparametern vorangegangener Spiilgdnge ein Sonder-
spulgang mit einer erhdhten Temperatur durchgefiihrt wird.

[0004] AusderDD 217557 A1istein Verfahren zur Regelung der Reinigungs- bzw. Spilmittelzugabe in Waschgeraten
bekannt, bei dem lber einen oder mehrere Sensoren, von denen mindestens einer auf Tensidkonzentration anspricht,
die Anderung des Anstiegs des Messsignales wéhrend der Zugabe der Reinigungs- bzw. Spiilmittel erfasst wird, ins-
besondere die Messwerte der Sensoren durch kontinuierliche elektronische Bildung der ersten Ableitung der Funktion
Oberflachenspannung der Waschlauge (iber die Zeit ausgewertet und daraus durch Vergleichen der Anderung mit den
in der Programmsteuerung gespeicherten Sollwerten Signale zur Steuerung der Dosiereinrichtung gewonnen werden.
[0005] DE 102008 024543 A1 beschreibteine Geschirrsplilmaschine gemal dem Oberbegriff der Anspriiche 1 und 11.
[0006] Vor diesem Hintergrund besteht eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung darin, den Betrieb einer Geschirr-
spllmaschine zu verbessern.

[0007] GemaR einem ersten Aspekt wird ein System mit einer Geschirrspiilmaschine, vorzugsweise einer Haushalts-
geschirrspilmaschine, mit einer Steuerungsvorrichtung zum Durchfiihren eines Spulprogramms zum Spilen von in
einem Spulraum der Geschirrsplilmaschine angeordnetem Spiilgut, mit einer Sensoreinheit zum Erfassen eines zeitli-
chen Verlaufs wenigstens eines Sensorsignals einer Spiilflotte, die zum Spulen des Spiilguts dient, und zum Ausgeben
des erfassten zeitlichen Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals, mit einer Speichereinheit zum Speichern des
zeitlichen Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals, und mit einer Ermittlungseinheit zum Ermitteln eines zeitlichen
Funktionswerts auf Basis des zeitlichen Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals vorgeschlagen. Die Steuerungs-
vorrichtung zum Durchfiihren einer vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit des ermittelten zeitlichen Funktionswerts
eingerichtet.

[0008] Dieses System weist den Vorteil auf, dass der Betrieb der Geschirrspilmaschine verbessert ist, da nicht nur
einzelne Messwerte von Sensoren beriicksichtigt werden, um die Geschirrsplilmaschine zu steuern, sondern es wird
die zeitliche Entwicklung des Sensorsignals betrachtet. Beispielsweise kann ein Vorspllen im Rahmen eines Spilpro-
gramms beendet werden, wenn sich eine Tribung der Spilflotte nur noch langsam verandert, obwohl die Triibung
insgesamt hoch ist. Weiterhin lassen sich durch die kontinuierliche Erfassung und Speichern des Sensorsignals lang-
fristige Trends, wie eine langsam und uber mehrere Spllprogrammdurchldufe zunehmende Verschmutzung der Ge-
schirrspllmaschine, erkennen und entsprechende Mallnahmen vornehmen, insbesondere lieRe sich beispielsweise ein
Maschinenpflege- oder Reinigungsprogramm gezielt durchfiihren.

[0009] Die Steuerungsvorrichtung oder die Ermittlungseinheit kdnnen jeweils hardwaretechnisch und/oder software-
technisch implementiert sein. Bei einer hardwaretechnischen Implementierung kann die Steuerungsvorrichtung oder
die Ermittlungseinheit zum Beispiel als Computer oder als Mikroprozessor ausgebildet sein. Bei einer softwaretechni-
schen Implementierung kann die Steuerungsvorrichtung oder die Ermittlungseinheit als Computerprogrammprodukt,
als eine Funktion, als eine Routine, als Teil eines Programmcodes oder als ausfiihrbares Objekt ausgebildet sein. Die
Ermittlungseinheit kann Teil der Steuerungsvorrichtung sein, kann aber auch extern zu der Geschirrspilmaschine an-
geordnet sein.

[0010] Die Sensoreinheit umfasst eine Mehrzahl an Sensoren, die jeweils ein Sensorsignal der Spiilflotte erfassen.
Das Sensorsignal bezieht sich dabei auf einen physikalischen, chemischen und/oder biologischen Parameter der Spiil-
flotte, wie zumindest eine Triibung, einen Leitwert, eine Temperatur, eine Siebverschmutzung und gegebenenfalls eine
Wasserharte und dergleichen. Das Sensorsignal ist dabei indikativ flir einen Wert des jeweiligen Parameters. Im Fol-
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genden wird mit dem Begriff Sensorsignal der Wert des jeweiligen Parameters bezeichnet, das Sensorsignal eines
Temperatursensors ist also beispielsweise 50°C. Es kénnen mehrere Sensoren fiir den gleichen Parameter vorgesehen
sein, die beispielsweise an unterschiedlichen Positionen in der Geschirrspilmaschine angeordnet sind, an denen sie
Kontakt mit der Splflotte haben.

[0011] Die Sensoreinheit erfasst das wenigstens eine Sensorsignal in einem bestimmten Zeitintervall vorzugsweise
mehrfach, beispielsweise mit einer Haufigkeit gréRer als 0,5/min, bevorzugt gréRer als 1/min, weiter bevorzugt gréRer
als 2/min, noch bevorzugt gréfler als 6/min. Vorzugsweise erfasst die Sensoreinheit das Sensorsignal regelmaRig
und/oder periodisch, vorzugsweise mit einer Periodenlange kurzer als 100 s, bevorzugt kiirzer als 60 s, weiter bevorzugt
kirzer als 30 s, noch bevorzugt kiirzer als 10 s.

[0012] Unter einem zeitlichen Verlauf des Sensorsignals wird vorliegend insbesondere verstanden, dass zeitlich se-
quenziell erfasste Sensorsignale in einer Zeitreihe, insbesondere mit einem Zeitstempel, gespeichert werden. Der Zeit-
stempel kann dabei eine absolute Zeitdarstellen, vorzugsweise bezieht sich der Zeitstempel aber auf einen Startzeitpunkt
des Spulprogrammdurchlaufs oder auf einen Einschaltzeitpunkt der Geschirrsplilmaschine. Der zeitliche Verlauf des
Sensorsignals liegt beispielsweise als eine Tabelle vor, wobei einem jeweiligen Wert des Sensorsignals der entspre-
chende Zeitstempel zugeordnet ist.

[0013] Die Speichereinheit ist beispielsweise als ein Datenspeicher, wie ein Flash-Speicher, ausgebildet. Die Spei-
chereinheit kann als eine separate Vorrichtung ausgebildet sein, kann aber auch ein Bestandteil der Sensoreinheit, der
Ermittlungseinheit oder der Steuerungsvorrichtung sein.

[0014] Unter einem zeitlichen Funktionswert wird vorliegend insbesondere ein von dem zeitlichen Verlauf abgeleiteter
Wertverstanden. Zum Ermitteln des zeitlichen Funktionswerts werden beispielsweise mindestens zweider gespeicherten
Werte herangezogen, vorzugsweise zwei direkt aufeinanderfolgende Werte, weiter vorzugsweise wird der gesamte
zeitliche Verlauf herangezogen. Beispiele fiir den zeitlichen Funktionswert umfassen eine Ableitung des Sensorsignals
nach der Zeit oder eine Integration des Sensorsignals Uber die Zeit. Bei dem Ermitteln des zeitlichen Funktionswerts
kénnen zeitabhangige und/oder sensorsignalwertabhangige Gewichte verwendet werden, beispielsweise kann die erste
Minute des zeitlichen Verlaufs starker oder weniger stark gewichtet werden als der weitere zeitliche Verlauf und/oder
Sensorsignalwerte, die Giber einem bestimmten Schwellwert liegen, kdnnen starker oder weniger stark gewichtet werden,
als die unter dem Schwellwert liegenden Sensorsignalwerte, und dergleichen mehr.

[0015] Die vorbestimmte Aktion, die die Steuerungsvorrichtung durchfiihrt, umfasst beispielsweise das Anpassen
eines Spulprogrammparameters, das Beenden eines Teilprogrammschritts, das Ausgeben eines Hinweises an einen
Benutzer der Geschirrsplilmaschine, das Setzen eines Statusindikators und dergleichen mehr.

[0016] Beispielsweise vergleicht die Steuerungsvorrichtung den ermittelten zeitlichen Funktionswert mit einem vor-
bestimmten Schwellwert oder einem Funktionswert einer vorbestimmten Funktion, wobei das Argument zum Ermitteln
des Funktionswerts der vorbestimmten Funktion beispielsweise von einem Zeitintervall, das dem ermittelten zeitlichen
Funktionswert zugrunde liegt, abhangt.

[0017] Das vorgeschlagene System unterscheidet sich damit insbesondere von solchen Systemen, bei denen auf
Basis lediglich des aktuellen Werts des Sensorsignals eine Uberwachung oder Steuerung erfolgt.

[0018] GemaR einer Ausfihrungsform des erfindungsgemaflen Systems umfasst die Sensoreinheit einen Triibungs-
sensor zum Erfassen einer Triibung der Spiilflotte, vorzugsweise einen optischen Triibbungssensor, und/oder einen
Leitfahigkeitssensor zum Erfassen einer Leitfahigkeit der Spiilflotte, vorzugsweise einen spektroskopischen Impedanz-
sensor, und/oder einen Temperatursensor zum Erfassen einer Temperatur der Spilflotte.

[0019] In Ausfihrungsformen umfasst die Sensorreinheit weiterhin einen Wasserhartesensor zum Erfassen einer
Wasserharte, einen Anschmutzungssensor zum Erfassen einer Anschmutzung des Spllguts, insbesondere einer che-
mischen Zusammensetzung der Anschmutzung, einen Beladungssensor zum Ermitteln einer Beladung der Geschirr-
spulmaschine und/oder einen Reinigungsmittelsensor zum Ermitteln einer Art des Reinigungsmittels.

[0020] Fir jeden dieser Sensoren ist die Sensoreinheit zum Erfassen des zeitlichen Verlaufs des Sensorsignals ein-
gerichtet und die Ermittlungseinheit ist zum Ermitteln des jeweiligen zeitlichen Funktionswerts eingerichtet. Die Steue-
rungsvorrichtung istzum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit von jedem der gegebenenfalls mehreren
zeitlichen Funktionswerte eingerichtet.

[0021] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform umfasst die Sensoreinheit den Tribungssensor zum Erfassen der
Tribung der Spiilflotte, vorzugsweise einen optischen Trilbungssensor, einen Leitfahigkeitssensor zum Erfassen der
Leitfahigkeit der Spilflotte, vorzugsweise einen spektroskopischen Impedanzsensor, und einen Temperatursensor zum
Erfassen der Temperatur der Spiilflotte.

[0022] In dieser Ausfliihrungsform umfasst die Sensoreinheit zumindest die drei genannten Sensoren. Entsprechend
werden wenigstens drei zeitliche Verlaufe gespeichert und die Ermittlungseinheit ermittelt fir einen jeden der drei zeit-
lichen Verlaufe einen jeweiligen zeitlichen Funktionswert. Die Steuerungsvorrichtung ist zum Durchfiihren der vorbe-
stimmten Aktion in Abhangigkeit von jedem der drei zeitlichen Funktionswerte eingerichtet.

[0023] Dies hat den Vorteil, dass eine Korrelation unter den verschiedenen Sensorsignalen ermittelt werden kann
und/oder dass eine komplexere Analyse durch die Steuerungsvorrichtung erfolgen kann, um die vorbestimmte Aktion
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durchzufiihren. Beispielsweise kann vorgesehen sein, dass wenigstens zwei der drei zeitlichen Funktionswerte tber
einem jeweiligen Schwellwert liegen oder die Summe der drei zeitlichen Funktionswerte wird mit einem Schwellwert
verglichen und dergleichen mehr.

[0024] GemaR einer weiteren erfindungsgemaflen Ausfiihrungsform des Systems umfasst die Sensoreinheit einen
Sieb-Verschmutzungssensor, der zum Erfassen eines Verschmutzungsgrades eines in der Geschirrspiilmaschine an-
geordneten Siebs und zum Ausgeben des erfassten Verschmutzungsgrades als ein weiteres Sensorsignal eingerichtet
ist.

[0025] Die Speichereinheit ist zum Speichern eines zeitlichen Verlaufs des weiteren Sensorsignals eingerichtet und
die Ermittlungseinheit ist zum Ermitteln eines weiteren zeitlichen Funktionswerts auf Basis des zeitlichen Verlaufs des
weiteren Sensorsignals eingerichtet.

[0026] Der Sieb-Verschmutzungssensor umfasst beispielsweise eine Funktion, die einen Pumpenstrom bei einem
Abpumpen der Spiilflotte aus der Geschirrsplilmaschine iberwacht. Wenn der Pumpenstrom kurz nach dem Start des
Abpumpens, wenn noch nicht die gesamte Spiilflotte abgepumpt ist, bereits abfallt und nach einer kurzen Abpump-
Pause zunachst wieder hoch ist um dann erneut schnell abzufallen, ist das ein Indiz daflir, dass das Sieb verschmutzt
ist und gereinigt werden sollte. Denn wenn das Sieb sauber ist, dann flieRt die Spiilflotte in den Pumpentopf so schnell
nach, wie sie abgepumpt wird. Wenn das Sieb aber verschmutzt ist, wird die Spiilflotte aus dem Pumpentopf schneller
abgepumpt, als sie nachflieBen kann, so dass die Last der Pumpe, und damit der Pumpenstrom, abfallt, nach einer
kurzen Wartezeit, sobald die Spiilflotte nachgeflossen ist, aber wieder hoch ist.

[0027] Wenn das Sieb verschmutzt ist, kann als vorbestimmte Aktion beispielsweise ein Siebreinigungsprogramm
durchgefiihrt werden und/oder der Nutzer der Geschirrspilmaschine wird aufgefordert, das Sieb manuell zu reinigen.
[0028] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform des Systems ist die Ermittlungseinheit zum Integrieren des zeitlichen
Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals zum Ermitteln eines Integralwerts eingerichtet, wobei die Steuerungsvor-
richtung zum Durchfiihren einer vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit des ermittelten Integralwerts eingerichtet ist.
[0029] Bei dieser Ausfiihrungsform entspricht der Integralwert dem zeitlichen Funktionswert. Das Integral kann sich
auf den gesamten zeitlichen Verlauf wahrend eines Spulprogrammdurchlaufs beziehen, kann aber auch Teilabschnitte
davon beschrankt sein, wie beispielsweise eine Aufheizphase oder dergleichen.

[0030] In Ausfuhrungsformen ist vorgesehen, dass die Ermittlungseinheit den Integralwert mit einem Schwellwert
vergleicht und ein Vergleichsergebnis ausgibt, wobei die Steuerungsvorrichtung zum Durchfilihren der vorbestimmten
Aktion in Abhangigkeit des Vergleichsergebnisses eingerichtet ist.

[0031] GemaR einer erfindungsgemalfen Ausflihrungsform des Systems umfasst die Sensoreinheit zumindest zwei
aus einem Tribungssensor, einem Leitfahigkeitssensor, einem Temperatursensor und einem Sieb-Verschmutzungs-
sensor, wobei die Ermittlungseinheit vorzugsweise zum Integrieren des jeweiligen zeitlichen Verlaufs der zumindest
zwei Sensorsignale und zum Ermitteln einer Kennzahl auf Basis der zumindest zwei Integralwerte eingerichtet ist, wobei
die Steuerungsvorrichtung zum Durchflihren einer vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit der ermittelten Kennzahl ein-
gerichtet ist.

[0032] DieKennzahl hangtinsbesondere vonallen derzumindestzweilntegralwerte ab, beispielsweise istdie Kennzahl
eine Summe oder ein Produkt der zumindest zwei Integralwerte. Hierbei kann fir jeden der zumindest zwei Integralwerte
ein individueller Gewichtungsfaktor vorgesehen sein. Da die Integralwerte in diesem Beispiel einem zeitlichen Funkti-
onswert entsprechen, kann man auch sagen, dass die Kennzahl eine Funktion der zeitlichen Funktionswerte ist.
[0033] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform des Systems ist die Ermittlungseinheit zum Differenzieren des zeitli-
chen Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals zum Ermitteln des Differentialwerts eingerichtet, wobei die Steue-
rungsvorrichtung zum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion in Abhéngigkeit des Differentialwerts eingerichtet ist.
[0034] Bei dieser Ausfliihrungsform entspricht der Differenzialwert dem zeitlichen Funktionswert. Erfindungsgeman
ist die Ermittlungseinheit zum Ermitteln eines Spilprogramm-Funktionswerts in Abhangigkeit des gespeicherten zeitli-
chen Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals fiir einen Spulprogrammdurchlauf, zum Speichern des Spulpro-
gramm-Funktionswerts und zum Ermitteln eines Verlaufs des Spulprogramm-Funktionswerts auf Basis des Spulpro-
gramm-Funktionswerts iber eine Mehrzahl von Spilprogrammdurchlaufen hinweg eingerichtet, wobei die Steuerungs-
vorrichtung zum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit des ermittelten Verlaufs des Spilprogramm-
Funktionswerts eingerichtet ist.

[0035] Dasistbesonders vorteilhaft, da sich auf diese Weise langfristige Veranderungen ermitteln und entsprechende
MaRnahmen ergreifen lassen. Es lassen sich insbesondere auch Statistiken tber den Einfluss unterschiedlicher Spiil-
programmparameter ermitteln. Beispielsweise kann ermittelt werden, dass eine Sieb-Verschmutzung bei der Verwen-
dung eines bestimmten Reinigungsmittels schnell zunimmt, wobei als GegenmalRnahme hierzu eine héhere Spiilflot-
tentemperatur eingestellt wird.

[0036] Unter dem Spilprogramm-Funktionswert wird vorliegend insbesondere ein Wert verstanden, der auf Basis des
zeitlichen Verlaufs des Sensorsignals fiir eine Durchfiihrung eines Spllprogramms ermittelt wird. Beispielsweise kann
der Spulprogramm-Funktionswert das Integral des Sensorsignalverlaufs von einem Startzeitpunkt des Spulprogramms
bis zu einem Endzeitpunkt des Spuilprogramms sein oder ein Mittelwert der zeitlichen Ableitung wahrend der Durchfiih-



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 4 157 054 B1

rung des Spulprogramms.

[0037] Der Verlauf des Spulprogramm-Funktionswerts wird insbesondere basierend auf einer Abfolge des Spllpro-
gramm-Funktionswerts Giber mehrere Spulprogrammdurchlaufe hinweg ermittelt, beispielsweise als eine Funktion der
mehreren Spillprogramm-Funktionswerte. Ein Beispiel hierfir ist die Summe der Spllprogramm-Funktionswerte, die
seit einem letzten Zuriicksetzen des Verlaufs iber mehrere Spulprogrammdurchlaufe hinweg ermittelt wurden.

[0038] Beispielsweise kann ein Modell zur Ermittlung, wann eine Maschinenpflege oder ein Maschinenreinigungspro-
gramm durchgefiihrt werden sollte, auf Basis des Verlaufs des Spulprogramm-Funktionswerts basieren. Beispielsweise
ist der Wert eines Triibungssensors proportional zu einer Menge von in der Spilflotte geléstem Schmutz. Das Integral
des zeitlichen Verlaufs des Triibungssensorwerts entspricht damit beispielsweise der Schmutzmenge, die die Geschirr-
spulmaschine in einem Spulprogrammdurchlauf gereinigt hat. Der Verlauf des Spullprogramm-Funktionswerts wird bei-
spielsweise als die Summe der Schmutzmengen von nacheinander durchgefiihrten Spllprogrammdurchlaufen, ermittelt,
woraus sich eine Gesamtschmutzmenge, die von der Geschirrspllmaschine gereinigt wurde, ergibt. Eine Verschmutzung
von Bauteilen der Geschirrspilmaschine ist umso wahrscheinlicher, je hdher die Gesamtschmutzmenge ist. Daher kann
die Gesamtschmutzmenge beispielsweise mit einem Schwellwert verglichen werden und wenn der Schwellwert Gber-
schritten wird, wird ein Maschinenreinigungsprogramm durchgefiihrt.

[0039] Ein weiteres Beispiel basiert auf einem Leitfahigkeitssensor, dessen Wert proportional zu in der Spiilflotte
geléstem und aktivem Reinigungsmittel ist. Unter aktivem Reinigungsmittel wird beispielsweise Reinigungsmittel ver-
standen, das noch nicht zum Loésen von Schmutz verbraucht wurde. Je kleiner der Wert ist, umso hoher ist die Wahr-
scheinlichkeit, dass Bauteile der Geschirrsplilmaschine verschmutzen. Als Verlauf des Spilprogramm-Funktionswerts
wird beispielsweise eine Summe des reziproken Werts des Integrals des zeitlichen Verlaufs des Leitwerts eines jeweiligen
Spulprogrammdurchlaufs ermittelt, was ein Indikator ist, wann ein Maschinenreinigungsprogramm durchzufiihren ist.
Wenn der so ermittelte Verlauf des Spllprogramm-Funktionswerts einen vorbestimmten Schwellwert tbersteigt, wird
ein Maschinenreinigungsprogramm durchgefihrt.

[0040] Ein weiteres Beispiel basiert auf einem Temperatursensor, der die Temperatur der Spilflotte erfasst. Wenn
eine grolRe Menge an Spulgut in dem Spilraum angeordnet ist, dann dauert das Aufheizen der Spiilflotte bei konstanter
Heizleistung langer. Das zeitliche Integral des Verlaufs der Spiilflottentemperatur vom Anfang einer Aufheizphase bis
zum Ende der Aufheizphase, wenn beispielsweise eine vorgegebene Zieltemperatur erreicht ist, ist daher proportional
zu einer Gesamtwarmekapazitat oder thermischen Masse des mit der Spilflotte erwarmen Spulguts. Da auch die Ge-
schirrkérbe und die Spulraumbewandung mit aufgeheizt werden, kann eine Referenzmessung bei leerem Spillraum
durchgefiihrt werden, deren Wert von dem ermittelten beispielsweise subtrahiert wird. Ferner kann eine Schwankung
einer Netzspannung oder dergleichen, die einen Einfluss auf die Heizleistung einer Spiilflottenheizung hat, hierbei
berlicksichtigt werden. Auf diese Weise wird beispielsweise der Spillprogramm-Funktionswert eines Spilprogramm-
durchlaufs ermittelt. Durch Aufsummierung der Spulprogramm-Funktionswerte von nacheinander durchgefiihrten Spuil-
programmdurchlaufen wird ein Verlauf des Spulprogramm-Funktionswerts erhalten.

[0041] Je groRer die thermische Masse, um so mehr Spllgut ist in dem Spiilraum angeordnet und um so gréRer ist
die zu erwartende Schmutzmenge oder Schmutzbelastung der Geschirrsplilmaschine. Der Verlauf des Spllprogramm-
Funktionswerts entwickelt sich daher entsprechend einer Splilgutmenge, die mit der Geschirrspiilmaschine gereinigt
wurde, was ein Indiz dafir ist, wann beispielsweise eine Maschinenpflege notwendig ist. Wenn der Verlauf des Spul-
programm-Funktionswerts einen vorbestimmten Schwellwert Ubersteigt, wird ein Maschinenreinigungsprogramm durch-
geflhrt.

[0042] In Ausfiihrungsformen ist die Ermittlungseinheit zum Speichern einer Mehrzahl von zeitlichen Verldufen des
wenigstens einen Sensorsignals, die wahrend der Durchfiihrung von zeitlich in der Vergangenheit liegenden unter-
schiedlichen Spulprogrammdurchlaufen erfasst und gespeichert wurden, eingerichtet.

[0043] Auf Basis der Mehrzahl von gespeicherten zeitlichen Verlaufen des Sensorsignals Iasst sich beispielsweise
mittels einer Statistik die Auswirkung von verschiedenen Spilprogrammparametern auf den Verlauf des Sensorsignals
und damit mittelbar auf die mit dem Sensorsignal korrelierten Grofien schlielen.

[0044] Erfindungsgemal umfasst die Sensoreinheit zumindest zwei aus einem Triibungssensor, einem Leitfahigkeits-
sensor, einem Temperatursensor und einem Sieb-Verschmutzungssensor, wobei die Ermittlungseinheit zum Ermitteln
des jeweiligen Spllprogramm-Funktionswerts in Abhangigkeit des gespeicherten zeitlichen Verlaufs des jeweiligen der
zumindest zwei Sensorsignale fiir einen Spulprogrammdurchlauf, zum Speichern der jeweiligen der zumindest zwei
Spllprogramm-Funktionswerte und zum Ermitteln einer MaRRzahl auf Basis des jeweiligen Verlaufs der zumindest zwei
Spllprogramm-Funktionswerteliber eine Mehrzahl von Spllprogrammdurchlaufen hinweg eingerichtet ist, wobei die
Steuerungsvorrichtung zum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit der ermittelten MaRRzahl eingerichtet
ist.

[0045] Die MalRzahl kann beispielsweise als eine Summe oder ein Produkt, vorzugsweise mit jeweils individueller
Gewichtung, der Spulprogramm-Funktionswerteermittelt werden. Die ermittelte MalRzahl wird beispielsweise mit einem
vorbestimmten Schwellwert verglichen, und wenn die MaRRzahl den vorbestimmten Schwellwert Gbersteigt, wird ein
Maschinenreinigungsprogramm durchgefuhrt.
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[0046] Zum Beispiel weist die Geschirrspilmaschine einen Trilbbungssensor, einen Leitfahigkeitssensor, einen Tem-
peratursensor und einen Sieb-Verschmutzungssensor auf. Die MaRzahl kann zum Beispiel gemaR folgender Gleichung
(1) ermittelt werden:

MZ=aT+blL+cH+dN+eD Gleichung (1)

[0047] In Gleichung (1) steht MZ fiir die MaRzahl, T ist der Spllprogramm-Funktionswert des Triibungssensorsignals,
L ist der Spulprogramm-Funktionswert des Leitwertsensorsignals, H ist der Spulprogramm-Funktionswert des Tempe-
ratursensorsignals, N ist die Anzahl an durchgefiihrten Spiilprogrammen seit dem letzten durchgefiihrten Maschinen-
reinigungsprogramm, D ist der Spilprogramm-Funktionswert des Sieb-Verschmutzungssensorsignals und a, b, ¢, d und
e sind individuelle Gewichtungsparameter fiir die verschiedenen Spilprogramm-Funktionswerte. Wenn MZ einen vor-
bestimmten Schwellwert Uberschreitet, wird ein Maschinenpflegeprogramm durchgefuhrt.

[0048] GemaR einer weiteren Ausfuhrungsform ist die Steuerungsvorrichtung zum Durchfiihren eines Maschinenpfle-
geprogramms und/oder eines Siebreinigungsprogramms in Abhangigkeit des zeitlichen Funktionswerts und/oder des
Verlaufs des Spllprogramm- Funktionswerts eingerichtet.

[0049] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform ist die Steuerungsvorrichtung zum Anpassen des laufenden Splpro-
gramms, insbesondere zum Verkirzen eines Teilprogrammschritts des laufenden Spllprogramms, in Abhangigkeit des
zeitlichen Funktionswerts eingerichtet.

[0050] Ein Teilprogrammschritt ist beispielsweise ein Einweichen, ein Vorspilen, ein Hauptspllen, ein Klarspilen
und/oder ein Trocknen. Diese Ausfiihrungsform ist vorteilhaft, da beispielsweise auf Grundlage des zeitlichen Verlaufs
des Tribungssensorsignals ermittelt werden kann, dass kein zusatzlicher Schmutz mehr in der Spiilflotte geldst wird.
Beispielsweise wird der zeitliche Funktionswert hierbei als Differentialwert auf Basis des zeitlichen Verlaufs ermittelt,
was der Anderungsrate des Trilbungssensorsignals entspricht. Dies ist ein Hinweis darauf, dass das Spiilgut sauber
ist. Als vorbestimmte Aktion kann dann der Hauptspllen-Teilprogrammschritt beendet werden, was eine Zeit- und En-
ergieersparnis mit sich bringt. Es kénnen auch weitere zeitliche Funktionswerte, wie derjenige des Leitwertsensors oder
des Temperatursensors beriicksichtigt werden. Wenn das Leitwertsensorsignal sehr gering ist, weist das darauf hin,
dass nicht gentigend aktives Reinigungsmittel in der Spilflotte ist, um Schmutz zu l6sen. In diesem Fall kann als
vorbestimmte Aktion beispielsweise ein Nachdosieren von Reinigungsmittel mittels eines automatischen Dosiersystems
erfolgen.

[0051] AufBasis des zeitlichen Funktionswerts eines einzelnen Sensorsignals oder auf Basis mehrere zeitlicher Funk-
tionswerte unterschiedlicher Sensorsignale lassen sich auf diese Weise eine Vielzahl unterschiedlicher Indikationen
ableiten und jeweils eine vorbestimmte Aktion ausldsen. Insgesamt wird damit der Betrieb der Geschirrspilmaschine
verbessert.

[0052] GemaR einer weiteren Ausfilhrungsform ist die Ermittlungseinheit in einer zu der Geschirrspiilmaschine exter-
nen Einrichtung angeordnet, wobei die Geschirrspilmaschine und die externe Einrichtung jeweils eine Kommunikati-
onseinheit zur bidirektionalen Kommunikation aufweisen.

[0053] Bei dieser Ausfiihrungsform steht der Ermittlungseinheit vorzugsweise eine gréRere Rechenleistung zur Ver-
fiigung, als wenn die Ermittlungseinheit in der Geschirrspilmaschine integriert ist. Damit lassen sich auch komplexere
Berechnungen durchfiihren, was genauere Ergebnisse ermdglicht.

[0054] Die Kommunikationseinheit umfasst insbesondere ein Modem, insbesondere ein Mobilfunkmodem, und/oder
einen Netzwerkadapter.

[0055] Die externe Einrichtung, in dem die Ermittlungseinheit angeordnet ist, kann ein Computer des Benutzers oder
auch ein Server im Internet oder dergleichen sein. Die Kommunikationsverbindung kann eine Direktverbindung sein
oder eine vermittelte Verbindung, die Uber eines oder mehrere Zwischengeschaltete Gerate, wie beispielsweise einen
Router, vermittelt wird, sein. Dabei kénnen fir unterschiedliche Abschnitte einer Verbindung auch unterschiedliche
Technologien und/oder Kommunikationsprotokolle zum Einsatz kommen. Die Kommunikationsverbindung kann ferner
abschnittsweise drahtgebunden und/oder drahtlos hergestellt werden. Beispiele hierfiir sind Bluetooth®, WLAN, LAN,
Firewire, Zig-Bee, Mobilfunk (2G, 3G, LTE/4G, 5G) und dergleichen mehr. Die Kommunikation kann insbesondere
kryptographisch geschiitzt erfolgen.

[0056] In Ausfiihrungsformen weist sowohl die Geschirrspiilmaschine eine Ermittlungseinheit auf und es ist zusatzlich
eine Ermittlungseinheit in der externen Einrichtung angeordnet. Hierbei kdnnen beispielsweise einfache Ermittlungen
lokal erfolgen und/oder die lokale Ermittlungseinheit tbernimmt die Ermittlung, wenn eine Kommunikation mit der ex-
ternen Einrichtung gestort ist.

[0057] GemaR einem zweiten Aspekt wird Verfahren zum Betreiben einer Geschirrspilmaschine, vorzugsweise einer
Haushaltsgeschirrsplilmaschine, vorgeschlagen. Die Geschirrspilmaschine umfasst eine Steuerungsvorrichtung zum
Durchfiihren eines Spulprogramms zum Spiilen von in einem Spulraum der Geschirrspulmaschine angeordnetem Spiil-
gut. In einem ersten Schritt wird ein zeitlicher Verlauf wenigstens eines Sensorsignals einer Spllflotte erfasst. In einem
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zweiten Schritt wird der zeitliche Verlauf des wenigstens einen Sensorsignals gespeichert. In einem dritten Schritt wird
ein zeitlicher Funktionswert auf Basis des zeitlichen Verlaufs des wenigstens einen Sensorsignals ermittelt. In einem
vierten Schritt wird eine vorbestimmte Aktion in Abhangigkeit des ermittelten zeitlichen Funktionswerts durchgefiihrt.
[0058] Dieses Verfahren weist die gleichen Vorteile auf, wie das System des ersten Aspekts. Die fur das vorgeschla-
gene System beschriebenen Ausfiihrungsformen und Merkmale gelten fiir das vorgeschlagene Verfahren entsprechend.
[0059] Weiterhinwird ein Computerprogrammproduktvorgeschlagen, welches Befehle umfasst, die beider Ausfihrung
des Programms durch einen Computer diesen veranlassen, das vorstehend beschriebene Verfahren auszufiihren.
[0060] Ein Computerprogrammprodukt, wie z.B. ein Computerprogramm-Mittel, kann beispielsweise als Speicherme-
dium, wie z.B. Speicherkarte, USB-Stick, CD-ROM, DVD, oder auch in Form einer herunterladbaren Datei von einem
Server in einem Netzwerk bereitgestellt oder geliefert werden. Dies kann zum Beispiel in einem drahtlosen Kommuni-
kationsnetzwerk durch die Ubertragung einer entsprechenden Datei mit dem Computerprogrammprodukt oder dem
Computerprogramm-Mittel erfolgen.

[0061] Weitere mogliche Implementierungen der Erfindung umfassen auch nicht explizit genannte Kombinationen von
zuvor oderim Folgenden beziiglich der Ausfiihrungsbeispiele beschriebenen Merkmale oder Ausfiihrungsformen. Dabei
wird der Fachmann auch Einzelaspekte als Verbesserungen oder Ergédnzungen zu der jeweiligen Grundform der Erfin-
dung hinzufigen.

[0062] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen und Aspekte der Erfindung sind Gegenstand der Unteranspriiche sowie
der im Folgenden beschriebenen Ausfliihrungsbeispiele der Erfindung. Im Weiteren wird die Erfindung anhand von
bevorzugten Ausfliihrungsformen unter Bezugnahme auf die beigelegten Figuren naher erlautert.

Fig. 1 zeigt eine schematische perspektivische Ansicht einer Ausfiihrungsform eines Systems mit einer Geschirr-
spulmaschine;

Fig. 2 zeigt ein schematisches Diagramm eines zeitlichen Verlaufs eines Sensorsignals und eines korrespondie-
renden zeitlichen Funktionswerts;

Fig. 3 zeigt ein weiteres schematisches Diagramm von zwei zeitlichen Verlaufen zweier Sensorsignale und eines
jeweiligen zeitlichen Funktionswerts sowie ein schematisches Diagramm eines Verlaufs einer Kennzahl;

Fig. 4 zeigt ein weiteres schematisches Diagramm eines zeitlichen Verlaufs eines Sensorsignals Giber mehrere
Spulprogrammdurchlaufe mit zugeordnetem Spulprogramm-Funktionswert sowie ein schematisches Diagramm ei-
nes Verlaufs eines Spulprogramm-Funktionswerts;

Fig. 5 zeigt zwei schematische Diagramme eines Verlaufs von Spulprogramm-Funktionswerten fiir unterschiedliche
Haushalte;

Fig. 6 zeigt ein schematisches Blockdiagramm eines Systems mit einer Geschirrspilmaschine;

Fig. 7 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines Ausfliihrungsbeispiels eines Verfahrens zum Betreiben einer
Geschirrspilmaschine; und

Fig. 8 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines weiteren Ausfiihrungsbeispiels eines Verfahrens zum Betreiben
einer Geschirrspllmaschine.

[0063] In den Figuren sind gleiche oder funktionsgleiche Elemente mit denselben Bezugszeichen versehen worden,
sofern nichts anderes angegeben ist.

[0064] Die Fig. 1 zeigt eine schematische perspektivische Ansicht eines System 20 mit einer Geschirrspilmaschine
1, die hier als eine Haushalts-Geschirrsplilmaschine ausgebildet ist. Die Haushalts-Geschirrspliimaschine 1 umfasst
einen Spulbehalter 2, der durch eine Tir 3, insbesondere wasserdicht, verschlieRbar ist. Hierzu kann zwischen der Tir
3 und dem Spiilbehalter 2 eine Dichteinrichtung vorgesehen sein. Der Spllbehalter 2 ist vorzugweise quaderférmig.
Der Spilbehalter 2 kann in einem Gehause der Haushalts-Geschirrspilmaschine 1 angeordnet sein. Der Spiilbehalter
2 und die Tur 3 kdnnen einen Spllraum 4 zum Spilen von Spilgut bilden.

[0065] Die Tur 3 ist in der Fig. 1 in ihrer gedffneten Stellung dargestellt. Durch ein Schwenken um eine an einem
unteren Ende der Tir 3 vorgesehene Schwenkachse 5 kann die Tir 3 geschlossen oder gedffnet werden. Mit Hilfe der
Tiar 3 kann eine Beschickungséffnung 6 des Spiilbehéalters 2 geschlossen oder gedffnet werden. Der Spllbehalter 2
weist einen Boden 7, eine dem Boden 7 gegeniiberliegend angeordnete Decke 8, eine der geschlossenen Tir 3 ge-
genuberliegend angeordnete Riickwand 9 und zwei einander gegeniiberliegend angeordnete Seitenwande 10, 11 auf.
DerBoden 7, die Decke 8, die Riickwand 9 und die Seitenwande 10, 11 kdnnen beispielsweise aus einem Edelstahlblech
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gefertigt sein. Alternativ kann beispielsweise der Boden 7 aus einem Kunststoffmaterial gefertigt sein.

[0066] Die Haushalts-Geschirrspulmaschine 1 weist ferner zumindest eine Spulgutaufnahme 12 bis 14 auf. Vorzugs-
weise kdnnen mehrere, beispielsweise drei, Spilgutaufnahmen 12 bis 14 vorgesehen sein, wobei die Spllgutaufnahme
12 eine untere Spulgutaufnahme oder ein Unterkorb, die Spulgutaufnahme 13 eine obere Spiilgutaufnahme oder ein
Oberkorb und die Spiilgutaufnahme 14 eine Besteckschublade sein kann. Wie die Fig. 1 weiterhin zeigt, sind die Spil-
gutaufnahmen 12 bis 14 tibereinander in dem Spllbehalter 2 angeordnet. Jede Spulgutaufnahme 12 bis 14 ist wahlweise
in den Spulbehalter 2 hinein- oder aus diesem herausverlagerbar. Insbesondere ist jede Spillgutaufnahme 12 bis 14 in
einer Einschubrichtung E in den Spulbehalter 2 hineinschiebbar oder hineinfahrbar und entgegen der Einschubrichtung
E in einer Auszugsrichtung A aus dem Spiilbehalter 2 herausziehbar oder herausfahrbar.

[0067] An dem Boden 7 ist eine Sensoreinheit 110 angeordnet, die wenigstens einen Sensor zum Erfassen eines
Sensorsignals SS (siehe Fig. 2, 3, 4) der Spiilflotte umfasst. Die Sensoreinheit 110 umfasst vorzugsweise einen Tri-
bungssensor, einen Leitwertsensor und einen Temperatursensor. Die Sensoreinheit 110 kann ferner weitere Sensoren,
wie einen Wasserhartesensor und/oder einen chemischen Sensor, der zum Erfassen einer chemischen Zusammenset-
zung des in der Spiilflotte geldsten aktiven Reinigungsmittels oder des in der Spilflotte gelésten Schmutzes eingerichtet
ist, umfassen. An der Tur 3 sind ferner eine Steuerungsvorrichtung 100, eine Speichereinheit 120 und eine Ermittlungs-
einheit 130 angeordnet. Die Sensoreinheit erfasst einen zeitlichen VerlaufR1, R2, R3 des Sensorsignals SS und tbertragt
diesen an die Speichereinheit 120, die diesen abspeichert. Die Ermittlungseinheit 130 greift auf den gespeicherten
zeitlichen Verlauf R1, R2, R3 zu, ermittelt einen zeitlichen Funktionswert RES auf dessen Basis und Ubertragt diesen
an die Steuerungsvorrichtung 100. Die Steuerungsvorrichtung 100 ist dazu eingerichtet, eine vorbestimmte Aktion in
Abhangigkeit des zeitlichen Funktionswerts RES durchzufiihren. Dies ist anhand der Fig. 2 - 5 in Beispielen naher
erlautert.

[0068] Fig. 2 zeigt ein schematisches Diagramm mit zwei zeitlichen Verlaufen R1, R2 eines Sensorsignals SS und
zwei korrespondierenden zeitlichen Funktionswerten RES1, RES2. Es handelt sich dabei beispielsweise um jeweils
einen zeitlichen Verlauf R1, R2 des Leitwertsensorsignals SS eines Leitwertsensors und um das Integral des jeweiligen
zeitlichen Verlaufs R1, R2 als zeitlicher Funktionswert RES1, RES2. Die gezeigten zeitlichen Verlaufe R1, R2 wurden
beispielsweise in unterschiedlichen Spulprogrammdurchlaufen erfasst und gespeichert und sind in diesem Diagramm
zur besseren Vergleichbarkeit Gibereinandergelegt. Die horizontale Achse zeigt eine Zeit t, die vertikale Achse zeigt die
Amplitude des Sensorsignals SS, wobei eine héhere Amplitude hier einem héheren Leitwert entspricht.

[0069] Zum Zeitpunkt tO wird beispielsweise Reinigungsmittel in die Spulflotte zugegeben, woraufhin der Leitwert der
Splilflotte ansteigt. Der zeitliche Verlauf R1 entspricht beispielsweise Reinigungsmittelpulver und der zeitliche Verlauf
R2 entspricht beispielsweise einem Reinigungsmittel-Tab. Das Pulver geht schneller in Lésung, weshalb der Leitwert
deutlich schneller ansteigt als bei dem Tab. Der zeitliche Funktionswert RES1 steigt im Falle des Pulvers daher deutlich
friher stark an, als der zeitliche Funktionswert RES2 bei dem Tab. Der zeitliche Funktionswert RES1, RES2 entspricht
beispielsweise einer durch das Reinigungsmittel verrichteten chemischen Arbeit. Beispielsweise ist das Splilgut sauber,
sobald der zeitliche Funktionswert RES1, RES2 einen vorgegebenen Schwellwert LIM erreicht. Dies ist im Falle des
Pulvers zu einem Zeitpunkt t1 der Fall, der ein friiherer Zeitpunkt ist, als der Zeitpunkt t2 im Falle des Tabs. Daher kann
im Falle des Pulvers bereits zum Zeitpunkt t1 zum nachsten Teilprogrammschritt, beispielsweise ein Klarspulen, tber-
gegangen werden, was Zeit und Energie einspart.

[0070] Fig. 3 zeigt ein weiteres schematisches Diagramm von zwei zeitlichen Verldufen R1, R2 zweier Sensorsignale
SS (linkes Diagramm) sowie ein schematisches Diagramm eines Verlaufs einer Kennzahl K (rechtes Diagramm).
[0071] Die horizontale Achse zeigt jeweils eine Zeit t, die vertikale Achse zeigt die Amplitude des Sensorsignals SS
(linkes Diagramm) und den Wert der Kennzahl K (rechtes Diagramm). Der zeitliche Verlauf R1 zeigt beispielsweise ein
Temperatursensorsignal und damit die Temperatur der Spiilflotte, wobei zum Zeitpunkt tO ein Aufheizen gestartet wird.
Der zeitliche Verlauf R2 zeigt beispielsweise ein Triibungssensorsignal und damit die Triibung der Spiilflotte, wobei
zum Zeitpunkt t0 mit dem Umwalzen der Spiilflotte begonnen wird. Die Temperatur steigt bis zu einem Zielwert an, dann
wird das Aufheizen beendet, weshalb die Temperatur anschlieRend wieder abféllt. Die Triibung steigt zu Beginn stark
an, da viel Schmutz gel6st wird, wobei die Steigung langsam nachlasst, da das Splilgut immer sauberer wird, so dass
weniger neuer Schmutz gelést werden kann. In dem Diagramm sind ferner die Flachen A1, A2 des jeweiligen zeitlichen
Verlaufs R1, R2 bis zu einem Zeitpunkt t1 dargestellt. Die Flache A1, A2 ergibt sich als das Integral tber die Zeit t des
jeweiligen zeitlichen Verlaufs R1, R2 und entspricht einem zeitlichen Funktionswert RES (siehe Fig. 1 oder 6) des
jeweiligen zeitlichen Verlaufs R1, R2. Die Flache A1 entspricht beispielsweise einer thermischen Reinigungsleistung
der Spiilflotte und die Flache A2 entspricht einer geldsten Schmutzmenge.

[0072] Auf Basis des jeweiligen zeitlichen Funktionswerts RES, der hier durch die Flachen A1 und A2 gegeben ist,
wird die Kennzahl K ermittelt. Die Kennzahl K wird in diesem Beispiel beispielsweise als Summe der beiden Flachen
A1, A2 ermittelt, wobei noch Gewichtungsfaktoren a, b berlicksichtigt werden, wie in nachfolgender Gleichung (2) dar-
gestellt:
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K=aA1+bA2 Gleichung (2).

[0073] Zum Zeitpunkt t1 erreicht die Kennzahl K einen vorbestimmten Schwellwert LIM, woraus beispielsweise ge-
schlossen wird, dass das Spllgut sauber ist. Daher kann zu diesem Zeitpunkt t1 das Spullprogramm beendet werden
oder es kann zum nachsten Teilprogrammschritt des Spilprogramms ibergegangen werden.

[0074] Fig. 4 zeigt ein weiteres schematisches Diagramm eines zeitlichen Verlaufs R1, R2, R3 eines Sensorsignals
SS Uber mehrere Spllprogrammdurchldufe mit zugeordnetem Spulprogramm-Funktionswert SF (oberes Diagramm)
sowie ein schematisches Diagramm eines Verlaufs eines Spulprogramm-Funktionswerts SIG1 (unteres Diagramm).
[0075] Das obere Diagramm zeigt den zeitlichen Verlauf R1, R2, R3 eines Sensorsignals SS, beispielsweise eines
Tribungssensors, Uber drei Spulprogrammdurchlaufe. Der erste Spiilprogrammdurchlauf beginnt zum Zeitpunkt t0O und
endet zum Zeitpunkt t1. Der zweite Spllprogrammdurchlauf beginnt zum Zeitpunkt t2 und endet zum Zeitpunkt t3. Der
dritte Spllprogrammdurchlauf beginnt zum Zeitpunkt t4 und endet zum Zeitpunkt t5. Als Spllprogramm-Funktionswert
SF wird von dem jeweiligen zeitlichen Verlauf R1, R2, R3 das zeitliche Integral gebildet, das die Werte A1, A2, A3
aufweist. Diese Werte korrespondieren beispielsweise mit der Schmutzmenge, die in einem jeweiligen Spillprogramm-
durchlauf von der Geschirrspulmaschine 1 (siehe Fig. 1 oder 6) abgespiilt wurde.

[0076] Auf Basis der Spulprogramm-Funktionswerte SF wird der Verlauf des Spulprogramm-Funktionswerts SIG1
gebildet, in diesem Beispiel entspricht dieser der Summe der Spllprogramm-Funktionswerte SF der vorangegangenen
Spulprogrammdurchlaufe und ist in dem unteren Diagramm dargestellt. Die horizontale Achse N zeigt hier die durch-
gefuhrten Spulprogrammdurchlaufe an, die vertikale Achse X zeigt den Wert des Verlaufs des Spllprogramm-Funkti-
onswerts SIG1 an. Der Verlauf des Spulprogramm-Funktionswerts SIG1 korrespondiert mit der Gesamtschmutzmenge,
die von der Geschirrspilmaschine 1 abgespllt wurde. Nach einer vorbestimmten Gesamtschmutzmenge, die beispiels-
weise als ein vorgegebener Schwellwert LIM bestimmt ist, wird ein Maschinenreinigungsprogramm durchgefiihrt, um
eine auftretende Verschmutzung von Bauteilen Geschirrspiilmaschine 1, die zu einem unhygienischen Zustand und/oder
einer nachlassenden Reinigungsleistung fiihren kénnte, zu vermeiden.

[0077] Fig. 5 zeigt zwei schematische Diagramme eines Verlaufs von Spllprogramm-Funktionswerten SIG1, SIG2
fur unterschiedliche Haushalte H1, H2. Die horizontale Achse N zeigt hier die durchgefiihrten Spulprogrammdurchlaufe
an, die vertikale Achse X zeigt den jeweiligen Wert des Verlaufs des Spulprogramm-Funktionswerts SIG1, SIG2 an. Es
handelt sich bei den dargestellten Verlaufen beispielsweise um den Verlauf des Spulprogramm-Funktionswerts SF
(siehe Fig. 4) eines Tribungssensors, wie anhand der Fig. 4 erlautert.

[0078] In diesem Beispiel wird ersichtlich, dass das Auslésen eines Maschinenreinigungsprogramms auf Basis des
Verlaufs des Spulprogramm-Funktionswerts SIG1, SIG2 fiir verschiedene Haushalte H1, H2 unterschiedlich sein kann,
wenn die gemessenen Werte des Triibbungssensors sich unterscheiden. Dies kann beispielsweise der Fall sein, wenn
in einem der Haushalte, vorliegend beispielsweise Haushalt H2, das Spulgut vorgespiilt wird, bevor es in die Geschirr-
spulmaschine gelegt wird, in dem anderen Haushalt H1 aber nicht. In dem oberen Diagramm ist der Schwellwert LIM
bereits nach 11 Spulprogrammdurchlaufen erreicht, in dem unteren Diagramm ist der Schwellwert LIM hingegen erst
nach 23 Spulprogrammdurchlaufen erreicht.

[0079] An die Stelle des Verlaufs des Spilprogramm-Funktionswerts SIG1, SIG2 kann auch die MaRzahl treten, die
auf Basis mehrerer Spilprogramm-Funktionswerte SF ermittelt wird, beispielsweise einer gewichteten Summe mehrerer
Spulprogramm-Funktionswerte SF, wie in Gleichung (1) angegeben.

[0080] Fig. 6 zeigt ein schematisches Blockdiagramm eines Systems 20 mit einer Geschirrsplilmaschine 1, beispiels-
weise der Haushalts-Geschirrspllmaschine der Fig. 1, und miteiner externen Einrichtung 200. Die Geschirrspilmaschine
1 umfasst eine Kommunikationseinheit 101, die hier als ein Mobilfunkmodem ausgebildet ist und mit der Steuerungs-
vorrichtung 100 gekoppelt ist. Die Speichereinheit 120 ist hier in der Steuerungsvorrichtung 100 integriert. Die externe
Einrichtung 200 umfasst in diesem Beispiel die Ermittlungseinheit 130 und weist ebenfalls eine Kommunikationseinheit
201 auf. Es kann eine Kommunikationsverbindung COM zwischen den beiden Kommunikationseinheiten 101, 201
hergestellt werden. Die Steuerungsvorrichtung 100 sendet beispielsweise zeitliche Verlaufe R1, R2, R3, die von der
Sensoreinheit 110 erfasstwurden, an die Ermittlungseinheit 130. Diese ermittelt zumindest einen zeitlichen Funktionswert
RES und ubertragt diesen an die Steuerungsvorrichtung 100 Uber die Kommunikationsverbindung COM. Zusatzlich
kann die Ermittlungseinheit 130 eine Kennzahl K (siehe Fig. 3), einen Spllprogramm-Funktionswert SF (siehe Fig. 4),
einen Verlauf eines Spulprogramm-Funktionswerts SIG1, SIG2 (siehe Fig. 4 oder 5) und/oder eine MalRzahl ermitteln
und an die Steuerungsvorrichtung 100 tbertragen. Die Steuerungsvorrichtung 100 fiihrt in Abhangigkeit des zeitlichen
Funktionswerts RES, der Kennzahl K, des Spilprogramm-Funktionswerts SF, des Verlaufs des Spilprogramm-Funk-
tionswerts SIG1, SIG2 und/oder der Maf3zahl eine vorbestimmte Aktion durch, insbesondere ein Maschinenpflege- oder
-Reinigungsprogramm.

[0081] Fig. 7 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines Ausflihrungsbeispiels eines Verfahrens zum Betreiben
einer Geschirrsplilmaschine 1, beispielsweise der Haushalts-Geschirrsplilmaschine 1 der Fig. 1 oder der Fig. 6. In einem
ersten Schritt S1 wird ein zeitlicher Verlauf R1, R2, R3 (siehe Fig. 1, 2, 3, 4 oder 6) wenigstens eines Sensorsignals SS

10



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 4 157 054 B1

(siehe Fig. 2, 3 oder 4) einer Spilflotte erfasst. In einem zweiten Schritt S2 wird der zeitliche Verlauf R1, R2, R3 des
wenigstens einen Sensorsignals SS gespeichert. In einem dritten Schritt S3 wird ein zeitlicher Funktionswert RES,
RES1, RES2 (siehe Fig. 1, 2 oder 6) auf Basis des zeitlichen Verlaufs R1, R2, R3 des wenigstens einen Sensorsignals
SS ermittelt. In einem vierten Schritt S4 wird eine vorbestimmte Aktion in Abhangigkeit des ermittelten zeitlichen Funk-
tionswerts RES, RES1, RES2 durchgefiihrt. Die vorbestimmte Aktion umfasst ein Anpassen eines Spllprogrammpara-
meters eines aktuell laufenden Spulprogramms, ein Durchfiihren eines Maschinenreinigungsprogramms und/oder ein
Ausgeben eines Hinweissignals an einen Benutzer der Geschirrspilmaschine 1.

[0082] Fig. 8 zeigt ein schematisches Blockschaltbild eines weiteren Ausflihrungsbeispiels eines Verfahrens zum
Betreiben einer Geschirrspiilmaschine 1, beispielsweise der Haushalts-Geschirrspilmaschine 1 der Fig. 1 oder der Fig.
6. In einem ersten Schritt S10 wird die Geschirrspiilmaschine 1 angeschaltet oder ein Spulprogramm wird gestartet. In
einem zweiten Schritt S20 wird beispielsweise ein interner Statusindikator abgefragt, ob ein Maschinenreinigungspro-
gramm durchgefiihrt werden sollte. Wenn diese Abfrage ein "logisch wahr" T ergibt, wird ein Maschinenreinigungspro-
gramm durchgefiihrt S25 oder es wird dem Benutzer vorgeschlagen, ein solches zu starten. Nach dem Maschinenrei-
nigungsprogramm S25 wird das Programm beispielsweise beendet S50.

[0083] Wenn die Abfrage ein "logisch falsch" F ergibt, wird das Durchfiihren eine Spllprogramms S30 gestartet. Das
Spllprogramm S30 umfasst beispielsweise die Unterschritte S31, S32, S33. Der Schritt S31 entspricht dem Beginn
einer Schleife, die beispielsweise standig wahrend der Durchfiihrung des Spulprogramms S30 ablauft. Beispielsweise
wird in dem Schritt S31 ein zeitlicher Verlauf R1, R2, R3 (siehe Fig. 1, 2, 3, 4 oder 6) eines Sensorsignals SS (siehe
Fig. 2, 3, oder 4) erfasst und gespeichert. Im Schritt S32 wird ein zeitlicher Funktionswert RES (siehe Fig. 1, 2 oder 6)
auf Basis des gespeicherten zeitlichen Verlaufs R1, R2, R3 des Sensorsignals SS ermittelt und mit einem vorgegebenen
Schwellwert LIM (siehe Fig. 3, 4 oder 5) verglichen. Wenn der Schwellwert LIM Uberschritten ist, wird beispielsweise
ein logisch-wahr T ausgegeben, ansonsten ein logisch-falsch F. Im Falle des logisch-falsch F beginnt die Schleife von
neuem. Im Falle des logisch-wahr T wird die Schleife beendet S33, beispielsweise wird dann zum nachsten Teilpro-
grammschritt Gbergegangen.

[0084] Nach dem Ablauf des Spllprogrammdurchlaufs S30 folgt eine weitere Abfrage S40, bei der beispielsweise ein
Verlauf eines Spulprogramm-Funktionswerts SIG1, SIG2 (siehe Fig. 4 oder 5) aktualisiert wird und es wird ermittelt, ob
ein Schwellwert LIM Uberschritten ist. Falls dies der Fall ist (logisch-wahr T), wird beispielsweise der interne Statusin-
dikator aktiviert S45 oder eine andere vorbestimmte Aktion wird durchgefiihrt. Wenn dies nicht der Fall ist (logisch-falsch
F), wird der Spulprogrammdurchlauf beendet S50.

[0085] Obwohl die vorliegende Erfindung anhand von Ausfiihrungsbeispielen beschrieben wurde, ist sie vielfaltig
modifizierbar.

Verwendete Bezugszeichen:
[0086]

Geschirrspllmaschine
Spllbehalter

Tur

Spllkammer
Schwenkachse
Beschickungso6ffnung
Boden

Decke

9 Rickwand

10 Seitenwand

11 Seitenwand

12 Spiilgutaufnahme

13 Spiilgutaufnahme

14 Spiilgutaufnahme

20 System

100  Steuerungsvorrichtung
101 Kommunikationseinheit
110  Sensoreinheit

120  Speichereinheit

130  Ermittlungseinheit

200 externe Einrichtung
201 Kommunikationseinheit

o ~NO O WN =

1"



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

A1
A2
A3

H1
H2

LIM
R1
R2
R3
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Ausziehrichtung
Integral

Integral

Integral
Einschubrichtung
logisch falsch
Haushalt
Haushalt
Kennzahl
Schwellwert
zeitlicher Verlauf
zeitlicher Verlauf
zeitlicher Verlauf

RES zeitlicher Funktionswert
RES1 zeitlicher Funktionswert
RES2 zeitlicher Funktionswert

S1
S2
S3
S4
S10
S20
S25
S30
S31
S32
S33
S40
S45
S50
SF

Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Verfahrensschritt
Spulprogramm-Funktionswert

SIG1 Verlauf des Spilprogramm-Funktionswerts
SIG2 Verlauf des Spllprogramm-Funktionswerts

SS Sensorsignal

T logisch wahr

to Zeitpunkt

t1 Zeitpunkt

t2 Zeitpunkt

t3 Zeitpunkt

t4 Zeitpunkt

t5 Zeitpunkt

Patentanspriiche

1. System (20) mit einer Geschirrspilmaschine (1), vorzugsweise einer Haushaltsgeschirrspilmaschine, mit einer

Steuerungsvorrichtung (100) zum Durchfiihren eines Spllprogramms zum Spiilen von in einem Spilraum (4) der
Geschirrspulmaschine (1) angeordnetem Spiulgut, mit einer Sensoreinheit (110) zum Erfassen eines zeitlichen
Verlaufs (R1, R2, R3) wenigstens eines Sensorsignals (SS) einer Spilflotte und zum Ausgeben des erfassten
zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS), mit einer Speichereinheit (120) zum
Speichern des zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS), und mit einer Ermitt-
lungseinheit (130) zum Ermitteln eines zeitlichen Funktionswerts (RES, RES1, RES2) auf Basis des zeitlichen
Verlaufs (R1, R2, R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS), wobei die Steuerungsvorrichtung (100) zum Durch-
fuhren einer vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit des zeitlichen Funktionswerts (RES, RES1, RES2) eingerichtet
ist, wobei die Ermittlungseinheit (130) zum Ermitteln eines Spulprogramm-Funktionswerts (SF) in Abhangigkeit des
gespeicherten zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS) fiir einen Spilprogramm-
durchlauf, zum Speichern des Spilprogramm-Funktionswerts (SF) und zum Ermitteln eines Verlaufs des Spulpro-
gramm-Funktionswerts (SIG1, SIG2) auf Basis des Spilprogramm-Funktionswerts (SF) Gber eine Mehrzahl von
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Spulprogrammdurchlaufen hinweg eingerichtet ist, wobei die Steuerungsvorrichtung (100) zum Durchfiihren der
vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit des ermittelten Verlaufs des Spulprogramm-Funktionswerts (SIG1, SIG2)
eingerichtet ist, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (110) zumindest zwei aus einem Tribungssen-
sor, einem Leitfahigkeitssensor, einem Temperatursensor und einem Sieb-Verschmutzungssensor umfasst, wobei
die Ermittlungseinheit (130) zum Ermitteln des jeweiligen Spllprogramm-Funktionswerts (SF) in Abhangigkeit des
gespeicherten zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) des jeweiligen der zumindest zwei Sensorsignale (SS) fir einen
Spulprogrammdurchlauf, zum Speichern der jeweiligen der zumindest zwei Spulprogramm-Funktionswerte (SF)
und zum Ermitteln einer MalRzahl auf Basis des jeweiligen Verlaufs der zumindest zwei Spilprogramm-Funktions-
werte (SF) Uber eine Mehrzahl von Spulprogrammdurchlaufen hinweg eingerichtet ist, wobei die Steuerungsvor-
richtung (100) zum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit der ermittelten MaRzahl eingerichtet ist.

System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (110) einen Tribungssensor zum
Erfassen einer Triibung der Spulflotte, vorzugsweise einen optischen Tribungssensor, und/oder einen Leitfahig-
keitssensor zum Erfassen einer Leitfahigkeit der Spiilflotte, vorzugsweise einen spektroskopischen Impedanzsen-
sor, und/oder einen Temperatursensor zum Erfassen einer Temperatur der Spiilflotte umfasst.

System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (110) einen Tribungssensor zum
Erfassen der Tribung der Spiilflotte, vorzugsweise einen optischen Triibungssensor, einen Leitfahigkeitssensor
zum Erfassen der Leitfahigkeit der Spllflotte, vorzugsweise einen spektroskopischen Impedanzsensor, und einen
Temperatursensor zum Erfassen der Temperatur der Spulflotte umfasst.

System nach einem der Anspriiche 1 - 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (110) den Sieb-
Verschmutzungssensor umfasst, der zum Erfassen eines Verschmutzungsgrades eines in der Geschirrspulmaschi-
ne (1) angeordneten Siebs und zum Ausgeben des erfassten Verschmutzungsgrades als ein weiteres Sensorsignal
(SS) eingerichtet ist.

System nach einem der Anspriiche 1 - 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Ermittlungseinheit (130) zum Inte-
grieren des zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) wenigstens eines der Sensorsignale (SS) zum Ermitteln eines Integral-
werts (A1, A2, A3) eingerichtet ist, wobei die Steuerungsvorrichtung (100) zum Durchfilhren der vorbestimmten
Aktion in Abhangigkeit des ermittelten Integralwerts (A1, A2, A3) eingerichtet ist.

System nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Ermittlungseinheit (130) zum Integrieren des jewei-
ligen zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) der zumindest zwei Sensorsignale (SS) und zum Ermitteln einer Kennzahl
(K) auf Basis der zumindest zwei Integralwerte (A1, A2, A3) eingerichtet ist, wobei die Steuerungsvorrichtung (100)
zum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit der ermittelten Kennzahl (K) eingerichtet ist.

System nach einem der Anspriiche 1 - 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Ermittlungseinheit (130) zum Diffe-
renzieren des zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) wenigstens eines der Sensorsignale (SS) zum Ermitteln eines Dif-
ferentialwerts eingerichtet ist, wobei die Steuerungsvorrichtung (100) zum Durchfiihren der vorbestimmten Aktion
in Abhangigkeit des ermittelten Differentialwerts eingerichtet ist.

System nach einem der Anspriiche 1 -7, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerungsvorrichtung (100) zum
Durchfiihren eines Maschinenpflegeprogramms und/oder eines Siebreinigungsprogramms in Abhangigkeit des zeit-
lichen Funktionswerts (RES, RES1, RES2) und/oder des Verlaufs des Spulprogramm-Funktionswerts (SIG1, SIG2)
eingerichtet ist.

System nach einem der Anspriiche 1 - 8, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerungsvorrichtung (100) zum
Anpassen des laufenden Spilprogramms, insbesondere zum Verkiirzen eines Teilprogrammschritts des laufenden
Spulprogramms, in Abhangigkeit des zeitlichen Funktionswerts (RES, RES1, RES2) eingerichtet ist.

System nach einem der Anspriiche 1 - 9, gekennzeichnet durch eine zu der Geschirrspiilmaschine (1) externe
Einrichtung (200), welche die Ermittlungseinheit (130) umfasst, wobei die Geschirrspilmaschine (1) und die externe
Einrichtung (200) jeweils eine Kommunikationseinheit (101, 201) zur bidirektionalen Kommunikation aufweisen.

Verfahren zum Betreiben einer Geschirrsptilmaschine (1), vorzugsweise einer Haushaltsgeschirrspiilmaschine, mit

einer Steuerungsvorrichtung (100) zum Durchfiihren eines Spllprogramms zum Spilen von in einem Spilraum (4)
der Geschirrspiilmaschine (1) angeordnetem Splilgut, das Verfahren umfassend:
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Erfassen (S1) eines zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) wenigstens eines Sensorsignals (SS) einer Spiilflotte,
Speichern (S2) des zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS),

Ermitteln (S3) eines zeitlichen Funktionswerts (RES, RES1, RES2) auf Basis des zeitlichen Verlaufs (R1, R2,
R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS), und

Durchfiihren (S4) einer vorbestimmten Aktion in Abhangigkeit des zeitlichen Funktionswerts (RES, RES1,
RES2),

wobei ein Spllprogramm-Funktionswert (SF) in Abhangigkeit des gespeicherten zeitlichen Verlaufs (R1, R2,
R3) des wenigstens einen Sensorsignals (SS) fir einen Spllprogrammdurchlauf ermittelt wird, der Spilpro-
gramm-Funktionswert (SF) gespeichert wird und ein Verlauf des Spulprogramm-Funktionswerts (SIG1, SIG2)
auf Basis des Spulprogramm-Funktionswerts (SF) Gber eine Mehrzahl von Spulprogrammdurchlaufen hinweg
ermittelt wird, wobei die vorbestimmte Aktion in Abhangigkeit des ermittelten Verlaufs des Spulprogramm-
Funktionswerts (SIG1, SIG2) durchgefiihrt wird, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (110) zu-
mindest zwei aus einem Tribungssensor, einem Leitfahigkeitssensor, einem Temperatursensor und einem
Sieb-Verschmutzungssensor umfasst, wobei der jeweilige Spulprogramm-Funktionswert (SF) in Abhangigkeit
des gespeicherten zeitlichen Verlaufs (R1, R2, R3) des jeweiligen der zumindest zwei Sensorsignale (SS) fur
einen Spllprogrammdurchlauf ermittelt wird, die jeweiligen der zumindest zwei Spulprogramm-Funktionswerte
(SF) gespeichert werden, eine Malizahl auf Basis des jeweiligen Verlaufs der zumindest zwei Spilprogramm-
Funktionswerte (SF) Uber eine Mehrzahl von Spulprogrammdurchlaufen hinweg ermittelt wird und die vorbe-
stimmte Aktion in Abhangigkeit der ermittelten MaRzahl durchgefiihrt wird.

12. Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle, die bei der Ausfiihrung des Programms durch einen Computer

diesen veranlassen, das Verfahren nach Anspruch 11 auszufiihren.

Claims

System (20) with a dishwasher (1), preferably a household dishwasher, comprising a control device (100) for carrying
out a washing program for washing washware arranged in a washing chamber (4) of the dishwasher (1), a sensor
unit (110) for detecting a time curve (R1, R2, R3) of at least one sensor signal (SS) of a washing liquor and for
outputting the detected time curve (R1, R2, R3) of the at least one sensor signal (SS), a memory unit (120) for
storing the time curve (R1,R2, R3) of the atleast one sensor signal (SS) and an ascertaining unit (130) for ascertaining
a temporal functional value (RES, RES1, RES2) on the basis of the time curve (R1, R2, R3) of the at least one
sensor signal (SS), wherein the control device (100) is designed to carry out a specified action as a function of the
temporal functional value (RES, RES1, RES2), wherein the ascertaining unit (130) is designed to ascertain a washing
program functional value (SF) as a function of the stored time curve (R1, R2, R3) of the at least one sensor signal
(SS) for a washing program cycle, to store the washing program functional value (SF) and to ascertain a curve of
the washing program functional value (SIG1, SIG2) on the basis of the washing program functional value (SF) over
a plurality of washing program cycles, wherein the control device (100) is designed to carry out the specified action
as a function of the ascertained curve of the washing program functional value (SIG1, SIG2), characterised in that
the sensor unit (110) has at least two of a turbidity sensor, a conductivity sensor, a temperature sensor and a filter
soiling sensor, wherein the ascertaining unit (130) is designed to ascertain the respective washing program functional
value (SF) as a function of the stored time curve (R1, R2, R3) of the respective signal of the at least two sensor
signals (SS) for a washing program cycle, to store the respective value of the at least two washing program functional
values (SF) and to ascertain a statistic on the basis of the respective curve of the at least two washing program
functional values (SF) over a plurality of washing program cycles, wherein the control device (100) is designed to
carry out the specified action as a function of the ascertained statistic.

System according to claim 1, characterised in that the sensor unit (110) comprises a turbidity sensor for detecting
a turbidity of the washing liquor, preferably an optical turbidity sensor, and/or a conductivity sensor for detecting a
conductivity of the washing liquor, preferably a spectroscopic impedance sensor, and/or a temperature sensor for
detecting a temperature of the washing liquor.

System according to claim 1, characterised in that the sensor unit (110) comprises a turbidity sensor for detecting
the turbidity of the washing liquor, preferably an optical turbidity sensor, a conductivity sensor for detecting a con-
ductivity of the washing liquor, preferably a spectroscopic impedance sensor, and a temperature sensor for detecting
the temperature of the washing liquor.

System according to one of claims 1 - 3, characterised in that the sensor unit (110) comprises the filter soiling

14



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10.

1.

12.

EP 4 157 054 B1

sensor which is designed to detect a degree of soiling of a filter arranged in the dishwasher (1) and to output the
detected degree of soiling as a further sensor signal (SS).

System according to one of claims 1 - 4, characterised in that the ascertaining unit (130) is designed to integrate
the time curve (R1, R2, R3) of at least one of the sensor signals (SS) to ascertain an integral value (A1, A2, A3),
wherein the control device (100) is designed to carry out the specified action as a function of the ascertained integral
value (A1, A2, A3).

System according to claim 5, characterised in that the ascertaining unit (130) is designed to integrate the respective
time curve (R1, R2, R3) of the at least two sensor signals (SS) and to ascertain a key figure (K) on the basis of the
at least one two integral values (A1, A2, A3), wherein the control device (100) is designed to carry out the specified
action as a function of the ascertained key figure (K).

The system according to one of claims 1 - 6, characterised in that the ascertaining unit (130) is designed to
differentiate the time curve (R1, R2, R3) of at least one of the sensor signals (SS) to ascertain a differential value,
wherein the control device (100) is designed to carry out the specified action as a function of the ascertained
differential value.

System according to one of claims 1 - 7, characterised in that the control device (100) is designed to carry out a
machine care program and/or a filter cleaning program as a function of the temporal functional value (RES, RES1,
RES?2) and/or the curve of the washing program functional value (SIG1, SIG2).

System according to one of claims 1 - 8, characterised in that the control device (100) is designed to adapt the
current washing program, in particular for shortening a sub-program step of the current washing program, as a
function of the temporal functional value (RES RES1, RES2).

System according to one of claims 1 - 9, characterised by a facility (200) which is external to the dishwasher (1)
and which comprises the ascertaining unit (130), wherein the dishwasher (1) and the external facility (200) in each
case have a communication unit (101, 201) for bidirectional communication.

Method for operating a dishwasher (1), preferably a household dishwasher, with a control device (100) for carrying
out a washing program for washing washware arranged in a washing chamber (4) of the dishwasher (1), the method
comprising:

detecting (S1) a time curve (R1, R2, R3) of at least one sensor signal (SS) of a washing liquor,

storing (S2) the time curve (R1, R2, R3) of the at least one sensor signal (SS),

ascertaining (S3) a temporal functional value (RES RES1, RES2) on the basis of the time curve (R1, R2, R3)
of the at least one sensor signal (SS) and

carrying out (S4) a specified action as a function of the temporal functional value (RES RES1, RES2),
wherein a washing program functional value (SF) is ascertained as a function of the stored time curve (R1, R2,
R3) of the at least one sensor signal (SS) for a washing program cycle, the washing program functional value
(SF) is stored and a curve of the washing program functional value (SIG1, SIG2) is ascertained on the basis of
the washing program functional value (SF) over a plurality of washing program cycles, wherein the specified
action is carried out as a function of the ascertained curve of the washing program functional value (SIG1,
SIG2), characterised in that the sensor unit (110) has at least two of a turbidity sensor, a conductivity sensor,
a temperature sensor and a filter soiling sensor, wherein the respective washing program functional value (SF)
is ascertained as a function of the stored time curve (R1, R2, R3) of the respective signal of the at least two
sensor signals (SS) for a washing program cycle, the respective value of the at least two washing program
functional values (SF) is stored and a statistic is ascertained on the basis of the respective curve of the at least
two washing program functional values (SF) over a plurality of washing program cycles, and the specified action
is carried out as a function of the ascertained statistic.

Computer program product comprising commands which, when the program is executed by a computer, cause the
computer to execute the method according to claim 11.
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Revendications

Systeme (20) avec un lave-vaisselle (1), de préférence un lave-vaisselle ménager, avec un dispositif de commande
(100) pour la réalisation d’'un programme de lavage pour le lavage de vaisselle disposée dans un espace de lavage
(4) du lave-vaisselle (1), avec une unité de capteurs (110) pour la détection d’'une évolution temporelle (R1, R2, R3)
d’au moins un signal de capteur (SS) d’'un bain de lavage et pour I'’émission de I'évolution temporelle détectée (R1,
R2, R3) de I'au moins un signal de capteur (SS), avec une unité de mémoire (120) pour la mémorisation de I'évolution
temporelle (R1, R2, R3) de I'au moins un signal de capteur (SS), et avec une unité de détermination (130) pour la
détermination d’'une valeur fonctionnelle temporelle (RES, RES1, RES2) sur la base de I'évolution temporelle (R1,
R2, R3) de I'au moins un signal de capteur (SS), dans lequel le dispositif de commande (100) est configuré afin de
réaliser une action préétablie en fonction de la valeur fonctionnelle temporelle (RES, RES1, RES2), dans lequel
I'unité de détermination (130) est configurée afin de déterminer une valeur fonctionnelle de programme de lavage
(SF) en fonction de I'évolution temporelle mémorisée (R1, R2, R3) de I'au moins un signal de capteur (SS) pour
une exécution de programme de lavage, afin de mémoriser la valeur fonctionnelle de programme de lavage (SF)
et afin de déterminer une évolution de la valeur fonctionnelle de programme de lavage (SIG1, SIG2) sur la base
d’une valeur fonctionnelle de programme de lavage (SF) sur une pluralité d’exécutions de programme de lavage,
dans lequel le dispositif de commande (100) est configuré afin de réaliser I'action préétablie en fonction de I'évolution
de la valeur fonctionnelle de programme de lavage (SIG1, SIG2) déterminée, caractérisé en ce que l'unité de
capteurs (110) comprend au moins deux parmi un capteur de turbidité, un capteur de conductivité, un capteur de
température et un capteur d’encrassement de filtre, dans lequel I'unité de détermination (130) est configurée afin
de déterminer la valeur fonctionnelle de programme de lavage respective (SF) en fonction de I'évolution temporelle
mémorisée (R1, R2, R3) du respectif parmi les au moins deux signaux de capteur (SS) pour une exécution de
programme de lavage, afin d’enregistrer la respective parmi les au moins deux valeurs fonctionnelles de programme
de lavage (SF) et afin de déterminer une cote sur la base de I'évolution respective des au moins deux valeurs
fonctionnelles de programme de lavage (SF) sur une pluralité d’exécutions de programme de lavage, dans lequel
le dispositif de commande (100) est configuré afin de réaliser I'action préétablie en fonction de la cote déterminée.

Systeme selon la revendication 1, caractérisé en ce que 'unité de capteurs (110) comprend un capteur de turbidité
pour la détection d’une turbidité du bain de lavage, de préférence un capteur de turbidité optique, et/ou un capteur
de conductivité pour la détection d’'une conductivité du bain de lavage, de préférence un capteur d’'impédance
spectroscopique, et/ou un capteur de température pour la détection d’'une température du bain de lavage.

Systeme selon la revendication 1, caractérisé en ce que 'unité de capteurs (110) comprend un capteur de turbidité
pour la détection de la turbidité du bain de lavage, de préférence un capteur de turbidité optique, un capteur de
conductivité pour la détection de la conductivité du bain de lavage, de préférence un capteur d'impédance spec-
troscopique, et un capteur de température pour la détection de la température du bain de lavage.

Systeme selon 'une des revendications 1 a 3, caractérisé en ce que I'unité de capteurs (110) comprend le capteur
d’encrassement de filtre, lequel est configuré afin de détecter un degré d’encrassement d’un filtre disposé dans le
lave-vaisselle (1) et afin d’émettre sous la forme d’un signal de capteur (SS) supplémentaire le degré d’encrassement
détecté.

Systeme selon I'une des revendications 1 a 4, caractérisé en ce que l'unité de détermination (130) est configurée
afin d’'intégrer I'évolution temporelle (R1, R2, R3) au moins d’un des signaux de capteurs (SS) pour la détermination
d’'une valeur intégrale (A1, A2, A3), dans lequel le dispositif de commande (100) est configuré afin de réaliser I'action
préétablie en fonction de la valeur intégrale déterminée (A1, A2, A3).

Systeme selon la revendication 5, caractérisé en ce que I'unité de détermination (130) est configurée afin d’'intégrer
I'évolution temporelle (R1, R2, R3) respective des au moins deux signaux de capteurs (SS) et afin de déterminer
un nombre caractéristique (K) surla base des au moins deux valeurs intégrales (A1, A2, A3), dans lequel le dispositif
de commande (100) est configuré afin de réaliser I'action préétablie en fonction du nombre caractéristique (K)
déterminé.

Systeme selon I'une des revendications 1 a 6, caractérisé en ce que l'unité de détermination (130) est configurée
afin de différencier I'évolution temporelle (R1, R2, R3) au moins d’'un des signaux de capteurs (SS) pour la déter-
mination d’'une valeur différentielle, dans lequel le dispositif de commande (100) est configuré afin de réaliser I'action
préétablie en fonction de la valeur différentielle déterminée.
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Systeme selon I'une des revendications 1 a 7, caractérisé en ce que le dispositif de commande (100) est configuré
afin de réaliser un programme d’entretien de machine et/ou un programme de nettoyage de filtre en fonction de la
valeur fonctionnelle temporelle (RES, RES1, RES2) et/ou de I'évolution de la valeur fonctionnelle de programme
de lavage (SIG1, SIG2).

Systeme selon I'une des revendications 1 a 8, caractérisé en ce que le dispositif de commande (100) est configuré
afin d’adapter le programme de lavage en cours, en particulier afin de raccourcir une étape de programme partielle
du programme de lavage en cours, en fonction de la valeur fonctionnelle temporelle (RES, RES1, RES2).

Systeme selon I'une des revendications 1 a 9, caractérisé par un dispositif (200) externe au lave-vaisselle (1),
lequel comprend l'unité de détermination (130), dans lequel le lave-vaisselle (1) et le dispositif externe (200) pré-
sentent respectivement une unité de communication (101, 201) pour la communication bidirectionnelle.

Procédé d’exploitation d’'un lave-vaisselle (1), de préférence d’un lave-vaisselle ménager, avec un dispositif de
commande (100) pour la réalisation d’'un programme de lavage pour le lavage de vaisselle disposée dans un espace
de lavage (4) du lave-vaisselle (1), le procédé comprenant :

la détection (S1) d’'une évolution temporelle (R1, R2, R3) d’au moins un signal de capteur (SS) d’'un bain de lavage,
la mémorisation (S2) de I'évolution temporelle (R1, R2, R3) de I'au moins un signal de capteur (SS), la détermination
(S3) d’'une valeur fonctionnelle temporelle (RES, RES1, RES2) sur la base de I'évolution temporelle (R1, R2, R3)
de I'au moins un signal de capteur (SS), et la réalisation (S4) d’'une action préétablie en fonction de la valeur
fonctionnelle temporelle (RES, RES1, RES2), dans lequel une valeur fonctionnelle de programme de lavage (SF)
est déterminée en fonction de I'évolution temporelle (R1, R2, R3) mémorisée de 'au moins un signal de capteur
(SS) pour une exécution de programme de lavage, la valeur fonctionnelle de programme de lavage (SF) est mé-
morisée et une évolution de la valeur fonctionnelle de programme de lavage (SIG1, SIG2) sur la base de la valeur
fonctionnelle de programme de lavage (SF) est établie sur une pluralité d’exécutions de programme de lavage,
dans lequel I'action préétablie est réalisée en fonction de I'évolution déterminée de la valeur fonctionnelle de pro-
gramme de lavage (SIG1, SIG2), caractérisé en ce que I'unité de capteurs (110) comprend au moins deux parmi
un capteur de turbidité, un capteur de conductivité, un capteur de température et un capteur d’encrassement de
filtre, dans lequel la valeur fonctionnelle de programme de lavage respective (SF) est déterminée en fonction de
I'évolution temporelle (R1, R2, R3) mémorisée du respectif parmi les au moins deux signaux de capteur (SS) pour
une exécution de programme de lavage, les respectives parmi les au moins deux valeurs fonctionnelles de pro-
gramme de lavage (SF) sont mémorisées, une cote est déterminée sur la base de I'évolution respective des au
moins deux valeurs fonctionnelles de programme de lavage (SF) sur une pluralité d’exécutions de programme de
lavage et I'action préétablie est réalisée en fonction de la cote déterminée.

Produit de programme informatique comprenant des instructions faisant en sorte que lors de I'exécution du pro-
gramme par un ordinateur, celui-ci exécute le procédé selon la revendication 11.
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