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(57) Die Erfindung betrifft ein Reinigungsgerät, ins-
besondere einen Saugwischer, mit einem Gehäuse mit
mindestens einem Reinigungsmedium zur Aufnahme ei-
nes Reinigungsmittels, mit einem Reinigungsmedium-
träger zur Aufnahme des Reinigungsmediums, mit einem
Antrieb zum Antreiben des Reinigungsmediumträgers
und mit einer Steuerung, bei dem in dem Gehäuse min-
destens ein Vibrationssensor zur Erfassung einer Stär-
ker einer Vibration angeordnet und die Steuerung zur
Ermittlung der Feuchte des Reinigungsmediums herge-
richtet ist, wobei die Steuerung eine Änderung der Stärke
der Vibration auswertet. Die Erfindung betrifft auch ein
Verfahren zum Betreiben eines Reinigungsgeräts.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Reinigungsgerät, ins-
besondere einen Saugwischer, mit einem Gehäuse mit
mindestens einem Reinigungsmedium zur Aufnahme ei-
nes Reinigungsmittels, mit einem Reinigungsmedium-
träger zur Aufnahme des Reinigungsmediums, mit einem
Antrieb zum Antreiben des Reinigungsmediumträgers
und mit einer Steuerung. Die Erfindung betrifft auch ein
Verfahren zum Betreiben eines Reinigungsgeräts.
[0002] Reinigungsgeräte für verschiedene Anwen-
dungsgebiete sind aus dem Stand der Technik bekannt,
die beispielsweise als von einem Benutzer bedienbares
Reinigungsgerät mit einem Vorsatzgerät oder als Reini-
gungsroboter ausgestaltet sein können, wobei die Rei-
nigungsgeräte bzw. Vorsatzgeräte für unterschiedliche
Reinigungsaufgaben, beispielsweise für ein Wischen, für
ein Saugen oder für eine Kombination dieser Aufgaben
hergerichtet sind. So sind beispielsweise Vorsatzgeräte,
die als Wischkopf für Wischreiniger, bei denen ein mit
Reinigungsmittel getränktes Reinigungsmedium zur Rei-
nigung des Bodens eingesetzt wird, Vorsatzgeräte, die
als Saugdüsen für Staubsauger, bei denen zur Reinigung
des Bodens ein Saugstrom verwendet wird, sowie Vor-
satzgeräte, die als Kombinationsdüsen zur Verwendung
in Saugwischern ausgeführt sind, bekannt.
[0003] Im Sinne der Anmeldung wird unter einem Rei-
nigungsgerät unter anderem sowohl ein Reinigungsgerät
mit einem Vorsatzgerät, ein Vorsatzgerät zur Verwen-
dung mit einem Reinigungsgerät als auch ein Reini-
gungsroboter verstanden.
[0004] Bei Wischreinigern bzw. Saugwischern hängt
die Reinigungsleistung bzw. das Reinigungsergebnis
von der Feuchte des Reinigungsmediums ab, deren op-
timaler Wert unter anderem von der Oberflächenbe-
schaffenheit eines zu reinigenden Bodens bestimmt
wird. So erfordert beispielsweise ein zu reinigender Bo-
den mit einer rauen Oberfläche bzw. einer stark ver-
schmutzten Oberfläche eine andere Feuchte als ein zu
reinigender Boden, der eine glatte Oberfläche aufweist
bzw. der nur leicht verschmutzt ist. In diesem Zusam-
menhang wird unter Feuchte der Gehalt an Reinigungs-
mittel im flüssigen Aggregatzustand, insbesondere ei-
nem Gemisch aus Wasser und Tensiden, in dem Reini-
gungsmedium verstanden.
[0005] Zur Unterstützung bzw. zur Verbesserung des
Reinigungsergebnisses kann der Reinigungsmedium-
träger und somit das Reinigungsmedium durch den An-
trieb in eine Schwingbewegung versetzt werden, wobei
unter dem Begriff Schwingbewegung eine im Wesentli-
chen zu einer Unterseite des Gehäuses parallele bzw.
quasi-parallele Schwingbewegung verstanden wird. Der
Antrieb weist sämtliche Mittel auf, die zur Erzeugung der
Schwingbewegung des Reinigungsmediumträgers not-
wendig sind. So kann der Antrieb beispielhaft einen Elek-
tromotor, ein Exzentergetriebe, eine Nockenscheibe
oder vergleichbar geeignete Mittel aufweisen.
[0006] Neben der Beeinflussung des Reinigungser-

gebnisses bedingt die Feuchte des Reinigungsmediums
auch den Benutzungskomfort für einen das Reinigungs-
gerät verwendenden Benutzers, da die Feuchte des Rei-
nigungsmediums in signifikantem Maße die Vibrationen
des Reinigungsgeräts beeinflusst, welche von einem Be-
nutzer wahrgenommen werden, wobei hohe Vibrationen,
also eine hohe Stärke der Vibrationen, zumeist als un-
angenehm empfunden werden. Diese Vibrationen kön-
nen auch als wahrgenommene Vibration bezeichnet wer-
den.
[0007] Zur Bestimmung der Feuchte des Reinigungs-
mediums werden in Reinigungsgeräten des Stands der
Technik verschiedene Sensoren, beispielsweise Infrarot
(IR) oder kapazitive Sensoren, eingesetzt, die am Reini-
gungsmittelträger und/oder an einer dem Reinigungsmit-
telträger zugewandten Unterseite des Gehäuses des
Reinigungsgeräts angeordnet sind. Die im Gehäuse des
Reinigungsgeräts untergebrachte Steuerung kann den
Benutzer über die ermittelte Feuchte des Reinigungsme-
diums informieren, woraufhin der Benutzer eine manu-
elle Korrektur der Feuchte, insbesondere ein Nachfeuch-
ten des Reinigungsmediums, vornehmen kann.
[0008] Nachteilig an den aus dem Stand der Technik
bekannten Reinigungsgeräten ist jedoch, dass die Sen-
soren zur Bestimmung der Feuchte in einem Schmutz-
bereich angeordnet sind. Dabei wird unter Schmutzbe-
reich derjenige Bereich des Reinigungsgeräts verstan-
den, der mit einem zu reinigenden Boden, mit dem Rei-
nigungsmedium, mit dem Reinigungsmediumträger
und/oder dem Reinigungsmittel während einer Benut-
zung des Reinigungsgeräts in Kontakt kommt.
[0009] Darüber hinaus findet bei bekannten Reini-
gungsgeräten keine Anpassung der Feuchte des Reini-
gungsmediums an die Oberflächenbeschaffenheit des
zu reinigenden Bodens statt bzw. die Oberflächenbe-
schaffenheit ist von einem Benutzer, beispielsweise
durch den Einsatz einer sogenannten Bodenkarte, se-
parat zu bestimmen, so dass unter Umständen keine op-
timale Reinigung des zu reinigenden Bodens ermöglicht
wird bzw. nur mit hohem Aufwand seitens des Benutzers
erreichbar ist.
[0010] Die durch die Schwingbewegung entstehenden
Vibrationen können, wenn das Reinigungsgerät von ei-
nem Benutzer verwendet wird, auf diesen übertragen
werden, was bei zu hohen Vibrationen im Allgemeinen
als unangenehm empfunden wird und bei einem häufi-
gen Gebrauch des Reinigungsgeräts zu chronischen
Überlastungsreizungen führen kann. Auch können die
Vibrationen einen erhöhten Verschleiß und somit ein vor-
zeitiges Bauteilversagen innerhalb des Reinigungsge-
räts bedingen.
[0011] Davon ausgehend liegt der vorliegenden Erfin-
dung die Aufgabe zugrunde, ein Reinigungsgerät der ein-
gangs genannten Art zu schaffen und ein Verfahren zum
Betreiben eines Reinigungsgeräts anzugeben, welche
mindestens eines der voranstehend aufgezeigten Pro-
bleme überwinden.
[0012] Erfindungsgemäß wird diese Aufgabe durch ein
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Reinigungsgerät mit den im Anspruch 1 angegebenen
Merkmalen gelöst. Bevorzugte und vorteilhafte Ausge-
staltungen eines erfindungsgemäßen Reinigungsgeräts
sind in den Unteransprüchen angegeben. Die Aufgabe
wird auch durch ein Verfahren zum Betreiben eines Rei-
nigungsgeräts gelöst.
[0013] Das erfindungsgemäße Reinigungsgerät ist da-
durch gekennzeichnet, dass in dem Gehäuse mindes-
tens ein Vibrationssensor zur Erfassung einer Stärker
einer Vibration angeordnet ist und dass die Steuerung
zur Ermittlung der Feuchte des Reinigungsmediums her-
gerichtet ist, wobei die Steuerung eine Änderung der
Stärke der Vibration auswertet.
[0014] Erfindungsgemäß ist erkannt worden, dass die
Feuchte des Reinigungsmediums über die durch die
Schwingbewegung des Systems Reinigungsmedium -
Reinigungsmediumträger induzierte Stärke der Vibratio-
nen bestimmt werden kann, da die Feuchte des Reini-
gungsmediums die schwingende Gesamtmasse des
Systems verändert. So führt beispielsweise eine höhere
Feuchte zu einer Zunahme der schwingenden Gesamt-
masse, wodurch am Gehäuse des Reinigungsgeräts ei-
ne Stärke der Vibrationen feststellbar ist, die von der Stär-
ke der Vibrationen verschieden ist, die sich aus der
schwingenden Gesamtmasse im Falle eines trockenen
Reinigungsmediums bzw. eines Reinigungsmediums
mit einer niedrigeren Feuchte ergeben. Somit ist die Än-
derung der von dem Vibrationssensor erfassten Stärke
der Vibrationen ein Maß für die Feuchte des Reinigungs-
mediums, wobei bei einer optimalen Feuchte die Stärke
der Vibrationen minimal sein können, wodurch der Be-
nutzungskomfort des Reinigungsgeräts für einen Benut-
zer sowie die Lebensdauer des Reinigungsgeräts ver-
bessert werden kann. Auch verbessert eine optimale
Feuchte das Reinigungsergebnis für den aktuell zu rei-
nigenden Boden.
[0015] Bevorzugt werden die Vibrationen bzw. die
Stärke der Vibration in Richtung (Erfassungsrichtung)
senkrecht zu der Ebene erfasst, in der sich das Reini-
gungsmedium erstreckt (horizontale Richtung). Diese
Ebene verläuft parallel zur Unterseite des Gehäuses und
bei einer Benutzung des Reinigungsgeräts parallel bzw.
im Wesentlichen parallel zu dem zu reinigenden Boden.
Die Vibrationen bzw. die Stärke der Vibration in dieser
Richtung, welche nachfolgend als senkrechte Richtung
bezeichnet wird, ist von der Oberflächenbeschaffenheit
des zu reinigenden Bodens weitestgehend unabhängig.
[0016] Unter Stärke der Vibration wird in diesem Zu-
sammenhang bevorzugt die durch die Vibration verur-
sachte Beschleunigung verstanden. Es ist jedoch auch
möglich, die Amplitude/Auslenkung oder die Frequenz
der Vibrationen für die Ermittlung zugrunde zu legen.
[0017] Die Stärke der Vibrationen wird von dem Vib-
rationssensor erfasst und die Daten, beispielsweise in
Form eines elektrischen und/oder digitalen Signals, an
die Steuerung geleitet. Die Steuerung wertet die vom Vi-
brationssensor übermittelten Daten aus und ermittelt aus
diesen die Feuchte des Reinigungsmediums. Die ermit-

telte Feuchte kann einem das Reinigungsgerät verwen-
denden Benutzer, beispielsweise über ein im Reini-
gungsgerät integriertes Anzeigemittel, angezeigt wer-
den, so dass der Benutzer, sofern die Feuchte des Rei-
nigungsmediums für den zu reinigenden Boden unge-
eignet ist bzw. die Stärke der Vibrationen von dem für
die derzeitigen Einsatzbedingungen optimalen Wert ab-
weichen, die Feuchtigkeit des Reinigungsmediums ver-
ändern kann. Hierfür kann der Benutzer beispielsweise
dem Reinigungsmedium Reinigungsmittel zuführen.
Entsprechend kann der Benutzer den zu reinigenden Bo-
den mit einer optimierten Feuchte bearbeiten, wodurch
das Reinigungsergebnis verbessert und/oder die Vibra-
tionen bzw. die Stärke der Vibrationen minimiert werden.
Die optimalen Werte können dem Benutzer beispielswei-
se in Form einer Tabelle im Benutzerhandbuch des Rei-
nigungsgeräts oder dergleichen bereitgestellt werden.
[0018] Im Rahmen der Erfindung kann der Vibrations-
sensor beispielhaft als Beschleunigungssensor oder Gy-
roskop ausgestaltet sein, wobei auch die Verwendung
bzw. Anordnung mehrerer Vibrationssensoren zur räum-
lich aufgelösten Erfassung der Vibrationen bzw. zur Er-
fassung in mehreren Raumrichtungen möglich ist, um
beispielsweise die Vibrationen in horizontaler und verti-
kaler Richtung getrennt voneinander zu erfassen bzw.
zur Ermittlung der Stärke der Vibrationen eine Vektor-
summe bilden zu können.
[0019] Bevorzugt weist die Steuerung eine Kommuni-
kationsschnittstelle auf, mittels der die Steuerung mit ei-
nem oder mehreren externen Geräten kommunizieren
kann. So ist es denkbar, dass die Steuerung mit einem
Smart Device, insbesondere einem Smart Home System
oder einem Smartphone, kommuniziert, um dem Benut-
zer verschiedenste Daten des Reinigungsgeräts bereit-
zustellen bzw. um Eingabedaten des Benutzers zu emp-
fangen.
[0020] In einer weiteren Ausgestaltung des Reini-
gungsgeräts ist die Steuerung zur Bestimmung der Ober-
flächenbeschaffenheit eines zu reinigenden Bodens her-
gerichtet, wobei die Steuerung zur Bestimmung der
Oberflächenbeschaffenheit Leistungsdaten des Antriebs
auswertet. Hierfür ist die Steuerung signaltechnisch mit
dem Antrieb verbunden. Über diese Verbindung werden
Informationen über die Leistungsdaten des Antriebs, ins-
besondere des Elektromotors, an die Steuerung über-
mittelt, welche daraufhin aus den übermittelten Daten die
Oberflächenbeschaffenheit des zu reinigenden Bodens,
insbesondere den Reibungskoeffizienten, bestimmt.
Leistungsdaten sind insbesondere die vom Elektromotor
des Antriebs aufgenommene oder mittels Induktion ge-
nerierte elektrische Energie, die auch als Leistungsauf-
nahme bzw. Leistungsabgabe bezeichnet werden kann.
Zur Bestimmung kann in einem ersten Betriebsmodus,
in dem das Reinigungsgerät eingeschaltet, das Reini-
gungsmedium jedoch keine Schwingungen ausführt, das
Reinigungsgerät von einem Benutzer über den zu reini-
genden Boden geschoben werden, wobei durch die Rei-
bung zwischen Reinigungsmedium und der Oberfläche
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des zu reinigenden Bodens das Reinigungsmedium bzw.
der Reinigungsmediumträger aus der ursprünglichen La-
ge ausgelenkt und der Elektromotor kurzfristig als Ge-
nerator betrieben wird. Die Information über die gemes-
sene induzierte elektrische Energie ist ein Maß für die
Oberflächenbeschaffenheit, insbesondere für den Rei-
bungskoeffizienten, des zu reinigenden Bodens, da die
Leistungsaufnahme des Elektromotors in diesem Falle
negativ ist. Beispielsweise wird bei einem rauen Boden
der Reinigungsmediumträger bei einer Bewegung des
Reinigungsgeräts schnell in eine andere Position ver-
schoben, wodurch es zu einer hohen Induktion kommt.
Hingegen erfährt der Reinigungsmediumträger bei ei-
nem glatten Boden nur eine geringfügige Positionsände-
rung, wodurch nur eine geringe Induktion feststellbar ist.
[0021] Alternativ oder ergänzend kann in einem ande-
ren Betriebsmodus, in dem das Reinigungsmedium
Schwingungen ausführt, über die Leistungsaufnahme
des Elektromotors, die bei einer rauen Oberfläche (hoher
Reibungskoeffizient) größer als bei einer glatten Ober-
fläche (niedriger Reibungskoeffizient) ist, die Oberflä-
chenbeschaffenheit des zu reinigenden Bodens be-
stimmt werden, wobei die Leistungsaufnahme des Elek-
tromotors in beiden Fällen positiv ist.
[0022] In einer bevorzugten Ausgestaltung des Reini-
gungsgeräts weist der Vibrationssensor mindestens ei-
nen Beschleunigungssensor zur Erfassung einer Bewe-
gung des Gehäuses auf. Durch die Anordnung eines Be-
schleunigungssensors innerhalb des Gehäuses des Rei-
nigungsgeräts wird die Bestimmung der Feuchte des
Reinigungsmediums verbessert. Hierfür können mittels
des Beschleunigungssensors Beschleunigungen des
Reinigungsgeräts, die durch die Bewegung des Reini-
gungsgeräts, beispielsweise durch ein Hin- und Her-
schieben durch einen Benutzer oder durch einen Zusam-
menstoß mit Hindernissen, bedingt sind bzw. die hier-
durch verursachten Vibrationen erfasst werden, so dass
die Steuerung, die zur Auswertung der Daten hergerich-
tet und signaltechnisch mit dem Beschleunigungssensor
verbunden ist, die von der schwingenden Masse erzeug-
ten Vibrationen bzw. Stärke der Vibrationen gegenüber
diesen von der Bewegung des Reinigungsgeräts beding-
ten Vibrationen diskriminieren kann.
[0023] Vorteilhafterweise weist die Steuerung eine
Speichereinheit auf und die Steuerung ist für einen Ver-
gleich einer erfassten Stärke der Vibration mit mindes-
tens einer definierten oder definierbaren Stärke einer Vi-
bration hergerichtet. Dabei kann eine definierte oder de-
finierbare Stärke einer Vibration eine in der Speicherein-
heit hinterlegte Stärke einer Vibration sein, die für einen
vordefinierten Anwendungsfall eine optimale Feuchte
kennzeichnet oder eine Vielzahl von Stärken von Vibra-
tionen sein, welche bei mindestens einer vorherigen Be-
nutzung des Reinigungsgeräts erfasst und in der Spei-
chereinheit der Steuerung hinterlegt wurde. Die Steue-
rung kann nach einem Vergleich beispielsweise den Be-
nutzer informieren, wenn eine zu große Abweichung zwi-
schen den Stärken festgestellt wird, um ein verbessertes

Reinigungsergebnis oder einen erhöhten Benutzungs-
komfort zu gewährleisten.
[0024] Auch kann die Steuerung bevorzugt für einen
Vergleich einer bestimmten Oberflächenbeschaffenheit
mit mindestens einer definierten oder definierbaren
Oberflächenbeschaffenheit hergerichtet sein. Dabei
kann eine definierte oder definierbare Oberflächenbe-
schaffenheit eine in der Speichereinheit Oberflächenbe-
schaffenheit sein oder eine Vielzahl von Oberflächenbe-
schaffenheiten sein, welche bei mindestens einer vorhe-
rigen Benutzung des Reinigungsgeräts bestimmt und in
der Speichereinheit der Steuerung hinterlegt wurde. Die
Steuerung kann nach einem Vergleich beispielsweise
den Benutzer informieren, wenn eine zu große Abwei-
chung zwischen den Oberflächenbeschaffenheiten fest-
gestellt wird, um ein verbessertes Reinigungsergebnis
zu gewährleisten.
[0025] Nach einer weiteren Ausgestaltung des Reini-
gungsgeräts ist im Gehäuse eine Reinigungsmitteldo-
siereinheit angeordnet, wobei die Reinigungsmitteldo-
siereinheit einen Tank, eine elektrisch betätigbare Pum-
pe und eine Daten- und Signalschnittstelle aufweist und
wobei die Steuerung zur Auswertung der Daten der Rei-
nigungsmitteldosiereinheit hergerichtet ist.
[0026] Die elektrisch betätigbare Pumpe ermöglicht ei-
ne automatische Zufuhr von Reinigungsmittel zum Rei-
nigungsmedium. Die Zufuhr von Reinigungsmittel kann
dabei zeitgesteuert, durch eine Benutzeraktion oder in
Abhängigkeit der von der Steuerung ermittelten Feuchte
erfolgen. Für die Zufuhr fördert die elektrisch betätigbare
Pumpe Reinigungsmittel aus dem mit der Pumpe strö-
mungstechnisch verbundenen Tank zum Reinigungs-
medium. Beispielsweise kann nach einer definierten
Zeitdauer (z.B. alle 60 Sekunden), nach der Betätigung
eines mit der Reinigungsmitteldosiereinheit signaltech-
nisch verbundenen Schalters durch den Benutzer oder
nach dem die Steuerung eine zu geringe Feuchte be-
stimmt hat, eine vordefinierte Menge an Reinigungsmittel
zugeführt werden. Über die Daten- und Signalschnittstel-
le kann sowohl die Reinigungsmitteldosiereinheit ein Ak-
tivierungssignal von der Steuerung, insbesondere nach
Bestimmung einer zu geringen Feuchte, empfangen, wo-
raufhin Reinigungsmittel zugeführt wird, als auch die von
der elektrisch betätigbaren Pumpe geförderte Menge an
Reinigungsmittel an die Steuerung gemeldet werden.
Durch die automatische Zufuhr von Reinigungsmittel
kann die Reinigung des zu reinigenden Bodens weiter
verbessert werden. Ferner ermöglicht die von der Reini-
gungsmitteldosiereinheit an die Steuerung übermittelte
geförderte Menge an Reinigungsmittel eine weitere Ver-
besserung der Genauigkeit der Bestimmung der Feuchte
des Reinigungsmediums, indem die von der Pumpe ge-
förderte Menge an Reinigungsmittel, welche ebenfalls
ein Maß für die Feuchte des Reinigungsmediums dar-
stellt, als Startwert verwendet wird, der bei der Ermittlung
der Feuchte des Reinigungsmediums durch die Steue-
rung zugrunde gelegt wird.
[0027] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung des
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Reinigungsgeräts ist die Steuerung zur Benachrichti-
gung eines Benutzers bei einem Unter- und/oder Über-
schreiten mindestens eines Schwellwerts einer Stärke
einer Vibration, bevorzugt eines oberen und unteren
Schwellwerts, hergerichtet. So kann die Steuerung den
Benutzer beispielsweise beim Überschreiten eines obe-
ren Schwellwerts informieren, bei welchem eine Beschä-
digung des Reinigungsgeräts, insbesondere des An-
triebs oder des Reinigungsmediumträgers, zu befürch-
ten ist. Dabei berücksichtigt die Steuerung insbesondere
die Zeitdauer einer Unter- oder Überschreiten des
Schwellwerts, um von einer Benachrichtigung eines Be-
nutzers abzusehen, sofern der Schwellwert nur für eine
kurze Zeitdauer unter- oder überschritten wird. Die not-
wendigen Schwellwerte können in der Speichereinheit
der Steuerung hinterlegt werden.
[0028] Mittels der Schwellwerte einer Stärke einer Vi-
bration kann weiter vorteilhaft der Zustand des Reini-
gungsmediums, insbesondere des Verschleißes des
Reinigungsmediums, erfasst werden. So kann beispiels-
weise mittels eines Schwellwerts ein anstehender
Tausch des Reinigungsmediums erkannt werden, wel-
cher bei einer zu hohen Verschmutzung oder einem zu
hohem Verschleiß des Reinigungsmediums notwendig
ist. Hierzu sind die notwendigen, teilweise reinigungsme-
diumspezifischen Schwellwerte in der Speichereinheit
der Steuerung hinterlegt.
[0029] Bevorzugt kann die Steuerung für ein Feststel-
len einer unzulässigen Feuchte des Reinigungsmediums
und für ein Benachrichtigen des Benutzers bei dem Vor-
liegen einer unzulässigen Feuchte des Reinigungsme-
diums hergerichtet sein. In diesem Kontext ist eine un-
zulässige Feuchte eine Feuchte, welche nach Beendi-
gung einer Benutzung festgestellt wird. Dies ist beispiels-
weise der Fall, wenn das Reinigungsgerät nach Benut-
zung mit dem noch feuchten Reinigungsmedium abge-
stellt wird. Zur Bestimmung der unzulässigen Feuchte
kann die Steuerung die zuletzt gemessenen Daten des
Vibrationssensors anziehen und mit den Vibrationsdaten
des trockenen Reinigungsmediums zu Beginn der Be-
nutzung vergleichen. Möglich ist auch die Erfassung der
zuletzt von der Pumpe geförderten Menge an Reini-
gungsmittel zum Reinigungsmedium. Zur Spannungs-
versorgung der Steuerung und etwaiger Benachrichti-
gungsmittel (z.B. Anzeigemittel, Kommunikations-
schnittstelle) kann ein im Gehäuse angeordneter Akku
oder eine mit dem Reinigungsgerät verbundene Span-
nungsquelle verwendet werden.
[0030] Das oben aufgezeigte technische Problem wird
auch durch ein Verfahren zum Betreiben eines Reini-
gungsgeräts, bevorzugt eines erfindungsgemäßen Rei-
nigungsgeräts gelöst, bei dem eine Feuchte eines Rei-
nigungsmediums durch Auswerten der Änderung einer
Stärke einer von einem Vibrationssensor erfassten Vib-
ration ermittelt wird. Für das Verfahren ist mindestens
ein Vibrationssensor vorgesehen, wobei jedoch auch ei-
ne Vielzahl von Vibrationssensoren verwendet werden
können.

[0031] Der Vibrationssensor erfasst dabei die von dem
schwingenden Reinigungsmedium verursachten Vibra-
tionen, welche ein Maß für die Feuchte des Reinigungs-
mediums sein können, und leitet diese an eine Steuerung
des Reinigungsgeräts weiter, welche die übermittelten
Daten auswertet. Entsprechend ermöglicht das Verfah-
ren die Ermittlung der Feuchte des Reinigungsmediums.
Die auf diese Weise ermittelte Feuchte kann an einen
das Reinigungsgerät verwendenden Benutzer übermit-
telt werden, so dass dieser die Feuchte des Reinigungs-
mediums anpassen kann, um so das Reinigungsergeb-
nis bzw. den Benutzungskomfort zu verbessern.
[0032] Bei einer bevorzugten Ausgestaltung des Ver-
fahrens wird eine Oberflächenbeschaffenheit eines zu
reinigenden Bodens mittels einer Leistungsaufnahme ei-
nes mit dem Reinigungsmediumträger verbundenen An-
triebs bestimmt. Zur Bestimmung der Oberflächenbe-
schaffenheit des zu reinigenden Bodens, insbesondere
des Reibungskoeffizienten, können die Daten eines An-
triebs des Reinigungsgeräts verwendet werden, welche
in der Steuerung des Reinigungsgeräts ausgewertet
werden. Bei den Daten handelt es sich um die Leistungs-
aufnahme eines im Antrieb integrierten Elektromotors.
Die bestimmte Oberflächenbeschaffenheit kann für die
Verbesserung des Reinigungsergebnisses genutzt wer-
den, indem der zu reinigende Boden mit einer hinsichtlich
der Oberflächenbeschaffenheit des zu reinigenden Bo-
dens optimalen Feuchte des Reinigungsmediums gerei-
nigt wird.
[0033] Bei einer weiteren Ausgestaltung des Verfah-
rens wird die Feuchte des Reinigungsmediums in Ab-
hängigkeit der von dem Vibrationssensor erfassten Stär-
ke der Vibrationen durch Zufuhr von Reinigungsmittel zu
dem Reinigungsmedium durch eine Reinigungsmitteldo-
siereinheit variiert. Durch die Variation der Feuchte des
Reinigungsmediums in Abhängigkeit der erfassten Stär-
ke der Vibrationen kann zum einen eine optimale Feuch-
te für den zu reinigenden Boden eingestellt werden, so
dass das Reinigungsergebnis verbessert wird. Zum an-
deren kann mittels der Variation der Feuchte ein abso-
lutes oder lokales Vibrationsminimum eingestellt wer-
den, wodurch der Benutzungskomfort für einen Benut-
zer, der ein mittels des Verfahrens betriebenes Reini-
gungsgerät verwendet, verbessert werden kann.
[0034] Bevorzugt wird bei dem Verfahren die Feuchte
des Reinigungsmediums in Abhängigkeit der mittels der
Leistungsaufnahme des Antriebs bestimmten oder einer
definierten oder definierbaren Oberflächenbeschaffen-
heit des zu reinigenden Bodens durch Zufuhr von Reini-
gungsmittel zu dem Reinigungsmedium durch eine Rei-
nigungsmitteldosiereinheit variiert. Die Feuchte des Rei-
nigungsmediums, die für ein optimales Reinigungser-
gebnis bzw. für ein absolutes oder lokales Minimum der
von der schwingenden Gesamtmasse erzeugten Vibra-
tionen benötigt wird, können von der Oberflächenbe-
schaffenheit des zu reinigenden Bodens abhängen, so
dass bei unterschiedlichen zu reinigenden Böden unter-
schiedliche Feuchten erforderlich sein können. Somit ist
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es für eine Verbesserung des Reinigungsergebnisses
bzw. des Benutzungskomforts erforderlich, die Feuchte
entsprechend anzupassen, wozu das Verfahren die be-
stimmte Oberflächenbeschaffenheit des zu reinigenden
Bodens mit gespeicherten Werte abgleicht und die für
diesen Anwendungsfall optimale Feuchte einstellt.
[0035] In einer weiter bevorzugten Ausgestaltung des
Verfahrens wird eine durch eine Bewegung des Reini-
gungsgeräts verursachte Beschleunigung des Reini-
gungsgeräts von einem Beschleunigungssensor des Vi-
brationssensors erfasst und bei dem die Stärke einer von
dem Vibrationssensor erfassten Vibration gegenüber der
erfassten Beschleunigung diskriminiert wird. Mit dem Be-
schleunigungssensor kann festgestellt werden, ob das
Reinigungsgerät in Ruhe ist oder bewegt wird. Mittels
dieser Information kann die Ermittlung der Feuchte ver-
bessert werden, in dem die Ermittlung der Feuchte aus-
schließlich auf den von der Schwingbewegung des Sys-
tems Reinigungsmedium -Reinigungsmediumträger ver-
ursachten Signalanteil beruht.
[0036] Bevorzugt wird bei dem Verfahren ein Reini-
gungsmittelzufuhrmodus in Abhängigkeit der Stärker ei-
ner Vibration, einer Oberflächenbeschaffenheit und/oder
einer Beschleunigung des Reinigungsgeräts ausge-
wählt. Durch Auswählen des Reinigungsmittelzufuhrmo-
dus kann das Reinigungsergebnis und/oder der Benut-
zungskomfort weiter verbessert werden.
[0037] In diesem Kontext wird unter Reinigungsmittel-
zufuhrmodus die Art der Reinigungsmittelzufuhr verstan-
den, welche manuell, automatisch nach einer definierten
Zeitdauer (bspw. 60 Sekunden) und/oder automatisch in
Abhängigkeit der ermittelten Feuchte erfolgt. So ist es
beispielsweise denkbar, dass das Verfahren zunächst
die Oberflächenbeschaffenheit des zu reinigenden Bo-
dens bestimmt. Zur Verbesserung der Genauigkeit kann
in einem nachgelagerten Verfahrensschritt festgestellt
werden, ob das Reinigungsgerät zum Zeitpunkt der Be-
stimmung der Oberflächenbeschaffenheit in Ruhe oder
in Bewegung war. Sofern die Oberflächenbeschaffenheit
mit einer ausreichenden Genauigkeit bestimmt wurde,
können die erfassten Vibrationen ausgewertet werden,
um die aktuelle Feuchte des Reinigungsmediums zu er-
fassen. Im Anschluss kann eine automatische Reini-
gungsmittelzufuhr gestartet werden, bis die optimale
Feuchte (maximales Reinigungsergebnis und/oder mini-
male Vibrationen) erreicht wurde und der Reinigungsvor-
gang gestartet werden kann. Alternativ kann, insbeson-
dere wenn die Oberflächenbeschaffenheit und/oder die
Beschleunigung nicht hinreichend genau bestimmt wur-
den, eine Standard-Dosiermenge dem Reinigungsmedi-
um zugeführt werden, beispielsweise 60 ml, welche für
eine Vielzahl an zu reinigender Böden zumindest einen
Kompromiss hinsichtlich der jeweiligen optimalen Feuch-
ten darstellt.
[0038] Im Folgenden wird die Erfindung anhand eines
Ausführungsbeispiels mit Bezug auf die Zeichnung er-
läutert. In der Zeichnung zeigen

Fig. 1 ein als Vorsatzgerät ausgestaltetes Reini-
gungsgerät in einer perspektivischen Ansicht,

Fig. 2 das mit einem Saugwischer verbundene Vor-
satzgerät in einer perspektivischen Ansicht und

Fig. 3 einen beispielhaft dargestellten Verlauf einer
Stärke der Vibration sowie einer von einem Be-
nutzer wahrgenommenen Vibration in Abhän-
gigkeit der Feuchte des Reinigungsmediums.

[0039] Das in Fig. 1 dargestellte Reinigungsgerät 1 ist
mit einem Gehäuse 3, mit einem Verbindungsstück 5,
mit mindestens einem Reinigungsmedium 7 zur Aufnah-
me eines Reinigungsmittels und mit einem Reinigungs-
mediumträger 9 zur Aufnahme des Reinigungsmediums
7 versehen. Ein Vibrationssensor 11 ist zur Erfassung
einer Vibration bzw. einer Stärke einer Vibration und eine
Steuerung 13 zur Auswertung der Daten des mindestens
einen Vibrationssensor 11 hergerichtet. In dem darge-
stellten Beispiel ist der Vibrationssensor 11, die Steue-
rung 13, eine einen Tank 15 aufweisende Reinigungs-
mitteldosiereinheit 17, sowie ein Antrieb 19 in dem Ge-
häuse 3 angeordnet und das Verbindungsstück 5
schwenkbar in dem Gehäuse 3 gelagert. Das Reini-
gungsmedium 7 befindet sich an einer einer Unterseite
des Gehäuses 3 abgewandten Unterseite des Reini-
gungsmediumsträgers 9, welcher über eine für einen
Flüssigkeitstransport geeignete Verbindung mit dem
Tank 15 der Reinigungsmitteldosiereinheit 17 zur Zufüh-
rung des Reinigungsmittels zum Reinigungsmedium 7
verfügt, wobei die notwendige Strömungsarbeit von einer
ebenfalls im Gehäuse 3 angeordneten elektrisch betä-
tigbaren Pumpe 21 bereitgestellt wird. Eine Signal- und
Datenschnittstelle ermöglicht die Kommunikation zwi-
schen der Steuerung 13 und der Reinigungsmitteldosier-
einheit 17.
[0040] Der Vibrationssensor 11 erfasst die von der
Schwingbewegung des Systems Reinigungsmedium 7 -
Reinigungsmediumträger 9 induzierten Vibrationen bzw.
die Stärke dieser Vibrationen und leitet diese Informati-
onen an die Steuerung 13 weiter. Der Vibrationssensor
11 ist hierzu signaltechnisch mit der Steuerung 13 ver-
bunden.
[0041] Die Steuerung 13 wertet die von dem Vibra-
tionssensor 11 übermittelten Daten aus und ermittelt aus
diesen die Feuchte des Reinigungsmediums 7. Ein Be-
nutzer kann über die ermittelte Feuchte über ein im Ge-
häuse 3 angeordnetes Anzeigemittel 23 informiert wer-
den, wobei das Anzeigemittel 23 signaltechnische mit
der Steuerung 13 verbunden ist. Die Steuerung 13 ver-
gleicht im Rahmen der Auswertung die erfassten Vibra-
tionen, also die übermittelten Daten mit in einer Speiche-
reinheit der Steuerung 13 gespeicherten Werten. Die ge-
speicherten Werte können auch Schwellwerte, insbe-
sondere Schwellwerte der Stärke der Vibrationen, sein,
bei deren Unter- und/oder Überschreitung die Steuerung
13 den Benutzer benachrichtigt. In Abhängigkeit des Er-
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gebnisses der Auswertung kann die elektrisch betätig-
bare Pumpe 21 der Reinigungsmitteldosiereinheit 17
Reinigungsmittel aus dem Tank 15 zum Reinigungsme-
dium 7 fördern. Auch kann die Steuerung 13 durch den
Vergleich den Zustand des Reinigungsmediums 7 erfas-
sen und den Benutzer über diesen informieren.
[0042] Neben der Ermittlung der Feuchte des Reini-
gungsmediums 7 ist die Steuerung 13 zur Bestimmung
der Oberflächenbeschaffenheit des zu reinigenden Bo-
dens hergerichtet, wofür die Steuerung 13 signaltech-
nisch mit dem Antrieb 19 verbunden ist. Über diese Ver-
bindung erhält die Steuerung 13 Informationen über die
Leistungsdaten des Antriebs 19, die der Bestimmung der
Oberflächenbeschaffenheit, insbesondere des Rei-
bungskoeffizienten, zugrunde gelegt werden. Die so be-
stimmte Oberflächenbeschaffenheit kann ebenfalls mit
mindestens einer in der Speichereinheit der Steuerung
13 hinterlegten Oberflächenbeschaffenheit verglichen
werden.
[0043] Ein im Beschleunigungssensor 11 integrierter
Beschleunigungssensor erfasst die bei der Bewegung
des Reinigungsgeräts entstehende Beschleunigungen
und leitet diese Daten mittels einer signaltechnischen
Verbindung an die Steuerung 13 weiter, die diese Daten
auswertet und die von dem Vibrationssensor 11 übermit-
telten Daten, sofern notwendig, gegenüber diesen Daten
diskriminiert, um die Genauigkeit der Bestimmung der
Feuchte des Reinigungsmediums 7 zu verbessern.
[0044] Fig. 2 zeigt einen Saugwischer 27 mit einem
montierten Reinigungsgerät 1. Die zur Versorgung der
im Gehäuse 3 des Reinigungsgeräts 1 angeordneten
Einrichtungen notwendige Energie wird über die in dem
Verbindungsstück 5 integrierten Kontakte von einer im
Saugwischer 27 angeordneten Spannungsquelle 29 be-
reitgestellt. Der Saugwischer 27 verfügt über einen in
einem Handhabungsgriff 31 angeordneten Schalter 33
zum Ein- und Ausschalten des Saugwischers 29 und des
Reinigungsgeräts 1. Unter diesem ist ein weiterer Schal-
ter 35 zur Aktivierung und Deaktivierung einer Wisch-
funktion angeordnet. Dabei kann unter Wischfunktion ei-
ne Reinigungsmittelzufuhr zum Reinigungsmedium 7 als
auch ein Betreiben des Antriebs 19 verstanden werden.
Weiter verfügt der Saugwischer 29 über eine Steuerung
37, welche die Funktionen des Saugwischers 27 steuert
und die mit der Steuerung 13 des Reinigungsgeräts 1
interagieren, zusammenarbeiten und/oder diese erset-
zen kann.
[0045] Fig. 3 zeigt einen beispielhaft Verlauf einer Stär-
ke der Vibration (Volllinie) sowie einer von einem Benut-
zer wahrgenommenen Vibration (gestrichelte Linie) in
Abhängigkeit der Feuchte des Reinigungsmediums 7,
welche in dem gezeigten Beispiel als Beschleunigung
dargestellt sind. Gut zu erkennen sind der Zusammen-
hang zwischen Stärke der Vibration und Feuchte des
Reinigungsmediums 7, der Zusammenhang zwischen
wahrgenommener Vibration und Feuchte des Reini-
gungsmediums 7, das Minimum der Stärke der Vibration
bei ungefähr einer mittleren Feuchte des Reinigungsme-

diums 7 sowie das Minimum der von einem Benutzer
wahrgenommen Vibration, welche bei einer geringeren
Feuchte des Reinigungsmediums 7 feststellbar ist.

Patentansprüche

1. Reinigungsgerät,

- mit einem Gehäuse (3),
- mit mindestens einem Reinigungsmedium (7)
zur Aufnahme eines Reinigungsmittels,
- mit einem Reinigungsmediumträger (9) zur
Aufnahme des Reinigungsmediums (7),
- mit einem Antrieb (19) zum Antreiben des Rei-
nigungsmediumträgers (9) und
- mit einer Steuerung (13),

dadurch gekennzeichnet,

- dass in dem Gehäuse (3) mindestens ein Vi-
brationssensor (11) zur Erfassung einer Stärke
einer Vibration angeordnet ist und
- dass die Steuerung (13) zur Ermittlung der
Feuchte des Reinigungsmediums (7) hergerich-
tet ist, wobei die Steuerung (13) eine Änderung
der Stärke der Vibration auswertet.

2. Reinigungsgerät nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Steuerung (13) zur Bestimmung der Ober-
flächenbeschaffenheit eines zu reinigenden Bodens
hergerichtet ist, wobei die Steuerung (13) zur Be-
stimmung der Oberflächenbeschaffenheit Leis-
tungsdaten des Antriebs (19) auswertet.

3. Reinigungsgerät nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Vibrationssensor (11) mindestens einen
Beschleunigungssensor zur Erfassung einer Bewe-
gung des Gehäuses (3) aufweist.

4. Reinigungsgerät nach einem der Ansprüche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet,

- dass die Steuerung (13) eine Speichereinheit
aufweist,
- dass die Steuerung (13) für einen Vergleich
einer erfassten Stärke der Vibration mit mindes-
tens einer definierten oder definierbaren Stärke
einer Vibration hergerichtet ist.

5. Reinigungsgerät nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Steuerung (13) für einen Vergleich einer
bestimmten Oberflächenbeschaffenheit mit mindes-
tens einer definierten oder definierbaren Oberflä-
chenbeschaffenheit hergerichtet ist.
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6. Reinigungsgerät nach Anspruch 4 oder 5,
dadurch gekennzeichnet,

- dass im Gehäuse (3) eine Reinigungsmittel-
dosiereinheit (17) angeordnet ist,
- dass die Reinigungsmitteldosiereinheit (17),
einen Tank (15), eine elektrisch betätigbare
Pumpe (21) und eine Daten- und Signalschnitt-
stelle aufweist und
- dass die Steuerung (13) zur Auswertung der
Daten der

Reinigungsmitteldosiereinheit (17) hergerichtet ist.

7. Reinigungsgerät nach einem der Ansprüche 4 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Steuerung (13) zur Benachrichtigung eines
Benutzers bei einem Unterund/oder Überschreiten
mindestens eines Schwellwerts einer Stärke einer
Vibration, bevorzugt eines oberen und unteren
Schwellwerts, hergerichtet ist.

8. Verfahren zum Betreiben eines Reinigungsgeräts,
bevorzugt eines Reinigungsgeräts nach einem der
Ansprüche 1 bis 7,

- bei dem eine Feuchte eines Reinigungsmedi-
ums (7) durch Auswerten der Änderung einer
Stärke einer von einem Vibrationssensor (11)
erfassten Vibration ermittelt wird.

9. Verfahren nach Anspruch 8,
bei dem eine Oberflächenbeschaffenheit eines zu
reinigenden Bodens mittels einer Leistungsaufnah-
me eines mit einem Reinigungsmediumträger (9)
verbundenen Antriebs (19) bestimmt wird.

10. Verfahren nach Anspruch 8 oder 9,
bei dem die Feuchte des Reinigungsmediums (7) in
Abhängigkeit der von dem Vibrationssensor (11) er-
fassten Stärke der Vibrationen durch Zufuhr von Rei-
nigungsmittel zu dem Reinigungsmedium (7) durch
eine Reinigungsmitteldosiereinheit (17) variiert wird.

11. Verfahren nach einem der Ansprüche 9 bis 10,
bei dem die Feuchte des Reinigungsmediums (7) in
Abhängigkeit der mittels der Leistungsaufnahme
des Antriebs (19) bestimmten oder einer definierten
oder definierbaren Oberflächenbeschaffenheit des
zu reinigenden Bodens durch Zufuhr von Reini-
gungsmittel zu dem Reinigungsmedium (7) durch ei-
ne Reinigungsmitteldosiereinheit (17) variiert wird.

12. Verfahren nach einem der Ansprüche 8 bis 11,

- bei dem eine durch eine Bewegung des Rei-
nigungsgeräts (1) verursachte Beschleunigung
des Reinigungsgeräts (1) von einem Beschleu-

nigungssensor des Vibrationssensors (11) er-
fasst wird und.
- bei dem die Stärke einer von dem Vibrations-
sensor (11) erfassten Vibration gegenüber der
erfassten Beschleunigung diskriminiert wird.

13. Verfahren nach einem der Ansprüche 8 bis 12,
bei dem ein Reinigungsmittelzufuhrmodus in Abhän-
gigkeit einer Stärker einer Vibration, einer Oberflä-
chenbeschaffenheit und/oder einer Beschleunigung
des Reinigungsgeräts (1) ausgewählt wird.
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