EP 4 238 470 A1

(19) Europdisches

Patentamt

European
Patent Office
Office européen

des brevets

(11) EP 4 238 470 A1

(12) EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(43) Veroffentlichungstag:
06.09.2023 Patentblatt 2023/36

(21) Anmeldenummer: 22160162.8

(22) Anmeldetag: 04.03.2022

(51) Internationale Patentklassifikation (IPC):

A47L 9/28 (200609

(52) Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):

A47L 9/2805; A47L 9/2831; A4TL 9/2836;
A47L 2201/06

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL ATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC MK MT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA ME
Benannte Validierungsstaaten:
KH MA MD TN

(71) Anmelder: Vorwerk & Co. Interholding GmbH
42270 Wuppertal (DE)

(72) Erfinder:
* HELLWIG, Richard
59394 Nordkirchen (DE)

« JUNG, Johannes
58256 Ennepetal (DE)
¢ GREVING, Jens
42155 Wuppertal (DE)
* BEZSONOV, Viktor
40211 Diisseldorf (DE)

(74) Vertreter: Gille Hrabal Partnerschaftsgesellschaft

mbB

Patentanwilte
BrucknerstraBe 20
40593 Diisseldorf (DE)
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VERFAHREN

(57)  Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung (1) zum
Reinigen einer Oberflaiche (2) umfassend eine Steue-
rungseinheit (14), ein bewegliches Reinigungselement
(7) zum Aufnehmen eines Reinigungstuchs, einen Elek-
tromotor (15) zum Bewegen des Reinigungselements (7)
und eine Flussigkeitszufihreinrichtung (12) fir die Zu-

fuhr einer Flussigkeit zu dem Reinigungselement (7), da-

durch gekennzeichnet, dass die Steuerungseinheit (14)
so konfiguriert ist, dass wahrend eines Reinigungsvor-
gangs der Oberflache (2) eine Stromversorgung des
Elektromotors (15) voriibergehend unterbrochen wird
und die Steuerungseinheit (14) nach der Unterbrechung
anhand eines erfassten Stromstarkenverlaufs (20) des
Elektromotors (15) ein MaR fiir einen Reibungswider-
stand ermittelt.

Es kann so beispielsweise die Flissigkeitszufuhr zu
einem Reinigungstuch gesteuert werden, um den Feuch-
tigkeitsgrad des Reinigungstuchs automatisiert konstant
zu halten.

Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren zum Reini-
gen einer Oberflache.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Rei-
nigen einer Bodenoberflache umfassend eine Steue-
rungseinheit, ein Reinigungselement zum Aufnehmen
von Schmutz von der Bodenoberflache durch ein Bewe-
gen des Reinigungselements und einen Elektromotor
zum Bewegen des Reinigungselementes. Die Erfindung
betrifft ferner ein Verfahren.

[0002] EsgibtBodenreinigungsgerate, die mitkomple-
xen Systemen zur Ermittlung der Bodenbeschaffenheit
und Bodenerkennung ausgestattet sind. Beispiele hierfir
sind in den Druckschriffen DE102007021299A1 und
EP3000374A1 beschrieben.

[0003] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine weiterentwi-
ckelte, insbesondere einfachere Lésung bereitzustellen.
[0004] ZurLo6sung der Aufgabe dient eine Vorrichtung
zum Reinigen einer Oberfliche gemafR dem Hauptan-
spruch sowie ein Verfahren gemal dem Nebenan-
spruch. Vorteilhafte Ausflihrungsformen ergeben sich
aus den abhangigen Anspriichen.

[0005] ZurLosung der Aufgabe dient eine Vorrichtung
zum Reinigen einer Bodenoberflache umfassend eine
Steuerungseinheit und ein bewegliches Reinigungsele-
ment. An dem Reinigungselement kann ein Textil ange-
bracht werden, mit dem eine Oberflache gereinigt wer-
den kann. Durch Bewegen des Reinigungselements
kann Schmutz von einer Oberflache entfernt werden.
[0006] Die Vorrichtung umfasst einen Elektromotor
zum Bewegen des Reinigungselementes. Der Elektro-
motor umfasst einem Stator und einen Rotor, so dass
eine gegenelektromotorische Kraft auftreten kann. Die
gegenelektromotorische Kraft ist die elektromotorische
Kraft, die durch die Rotation des Rotors in einem mag-
netischen Feld entsteht. Dreht sich der Motor, so baut
sich eine entgegen der Betriebsspannung gerichtete En-
ergie auf. Diese wird gegenelektromotorische Kraft ge-
nannt.

[0007] Die Vorrichtung umfasst eine Flussigkeitszu-
fuhreinrichtung, durch die Flissigkeit dem Reinigungse-
lement zugefihrt werden kann. Es kann also beispiels-
weise ein oder mehrere Kanéle geben, durch die hin-
durch Flissigkeitzum Reinigungselement strémen kann.
Ist ein Textil an dem Reinigungselement angebracht, so
kann das Textil durch die zum Reinigungselement stro-
mende Flissigkeit befeuchtetwerden. Es kanndann eine
Oberflache mithilfe des feuchten Textils gereinigt wer-
den.

[0008] Mit Textil ist ein flachiges Gebilde aus flexiblem
Material gemeint, das durch eine textilbildende Technik
wie zum Beispiel Weben oder Stricken hergestellt wor-
denist. Ein Tuch ist ein Beispiel fir ein Textil. Das Textil
kann ein Tuch mit von seiner Oberflaiche abstehenden
Fasern oder Faden sein, um verbessert Schmutz auf-
nehmen zu kénnen.

[0009] Die Flissigkeitszufiihreinrichtung kann einen
Flussigkeitsbehalter umfassen, von dem aus Flissigkeit
zum Reinigungselement flieBen kann. Die Flussigkeits-
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zufiihreinrichtung kann eine Pumpe umfassen, mit der
Flussigkeit zum Reinigungselement gepumpt und damit
gesteuert werden kann. Die Flissigkeitszufiihreinrich-
tung kann ein oder mehrere Schlie®Bmittel und/oder Ven-
tile umfassen, durch die eine Flussigkeitszufuhr zum Rei-
nigungselement gesteuert werden kann.

[0010] Die Steuerungseinheit ist so konfiguriert, dass
wahrend eines Reinigungsvorgangs einer Oberflache ei-
ne Stromversorgung des Elektromotors voriibergehend
unterbrochen wird. Nach der voriibergehenden Unter-
brechung der Stromversorgung wird der Verlauf der
Stromstarke von der Steuerungseinheit wahrend der Un-
terbrechung der Stromversorgung erfasst. Vorzugswei-
se erfolgt die Erfassung des Verlaufs der Stromstarke
unmittelbar im Anschluss an die Unterbrechung der
Stromversorgung.

[0011] DerVerlaufder Stromstarke hangtwahrend des
Reinigungsbetriebs von der Reibungskraft zwischen der
zu reinigenden Oberflache und einem an dem Reini-
gungselement angebrachten Textil ab. Die Steuerungs-
einheit kann daher aufgrund des erfassten Verlaufs der
Stromstarke ein Maf fir den Reibungswiderstand zwi-
schen einer zu reinigenden Oberflache und einem Textil
ermitteln.

[0012] Der Reibungswiderstand hangtvon der Art des
verwendeten Textils, dem Feuchtegrad des Textils sowie
der Oberflachenbeschaffenheit der zu reinigenden Ober-
flache ab. Durch Ermittlung des Reibungswiderstands
kénnen also Informationen zum Reinigungstuch, zum
Feuchtegrad des Textils sowie zur zu reinigenden Ober-
flache ermittelt werden. Diese Informationen kénnen fir
eine Optimierung des Reinigungsvorgangs genutzt wer-
den.

[0013] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass die Zufuhr von Flissigkeit in Abhangigkeit von
dem Maf fur den Reibungswiderstand gesteuert wird.
Insbesondere kann die Zufuhr von Flissigkeit so gesteu-
ert werden, dass der Reibungswiderstand und damit das
MaR fir den Reibungswiderstand konstant gehalten
wird. Wird also eine mit der Zeit zunehmende Abwei-
chung von einem vorgegebenen Wert fiir das Mal er-
mittelt, so wird die Zufuhr von Flussigkeit so verandert,
dassdervorgegebene Wertwieder erreichtwird. Es kann
so auf einfache Weise erreicht werden, dass der Feuch-
tigkeitsgrad des Textils auf einem konstanten Niveau ge-
halten wird.

[0014] Andert sich der Reibungswiderstand nicht all-
mabhlich, sondern sprunghaft und damit auch das MafR
fur den Reibungswiderstand sprunghaft, so kann da-
durch ein Wechsel der Oberflache detektiert werden.
[0015] Eine solche sprunghafte Anderung des Rei-
bungswiderstands tritt beispielsweise dann auf, wenn
das Reinigungsgerat von einer HartfuBbodenoberflache
auf eine Teppichoberflache wechselt. Die Steuerungs-
einrichtung kann dann so konfiguriert sein, dass die Flis-
sigkeitszufuhr gestoppt wird, wenn auf diese Weise er-
kannt wird, dass auf eine Teppichoberflache gewechselt
wurde. Erganzend kann die Bewegungsgeschwindigkeit
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des Reinigungselements gedndert werden. Die Bewe-
gungsgeschwindigkeit des Reinigungselements kann
gestoppt werden. Das Reinigungselement kann angeho-
ben werden, um einen Kontakt mit dem Teppich zu ver-
meiden.

[0016] Die Vorrichtung kann ein zweites bewegbares
Reinigungselement so zum Beispiel in Form einer dreh-
baren Walze umfassen. Die Walze kann fir ein Aufkeh-
ren von losen Partikeln vorgesehen sein. Die Drehge-
schwindigkeit der Walze kann geandert werden, wenn
ein Wechsel einer FuBbodenoberflache aufgrund einer
sprunghaften Anderung des Reibungswiderstands de-
tektiert wird. Beispielsweise kann die Drehzahl erhéht
werden, wenn ein Wechsel von einer HartfuRbodenober-
flache zu einem Teppich detektiert wird, um so Reini-
gungsergebnisse zu optimieren und/ oder den Energie-
verbrauch zu optimieren.

[0017] Die Vorrichtung kann eine Saugeinrichtung um-
fassen, um lose Partikel aufsaugen zu kdnnen. Die Saug-
leistung kann geandert werden, wenn ein Wechsel einer
FuBbodenoberflache aufgrund einer sprunghaften An-
derung des Reibungswiderstands detektiert wird. Bei-
spielsweise kann die Saugleistung reduziert werden,
wenn ein Wechsel von einer HartfulRbodenoberflache zu
einem Teppich detektiert wird, um so Reinigungsergeb-
nisse zu optimieren und/ oder den Energieverbrauch zu
optimieren.

[0018] Eine sprunghafte Anderung kann auch dann
auftreten, wenn von einem Hartboden auf einen anderen
Hartboden gewechselt wird oder von einem Teppich auf
einen anderen Teppich. Auch bei einem solchen Wech-
sel kdnnen Flussigkeitszufuhr, Bewegungsgeschwindig-
keiten und/oder Positionen von ein oder mehreren Rei-
nigungselementen und/oder Saugleistungen an gean-
derte Oberflachen angepasst werden, um so Reini-
gungsergebnisse und/oder Energieverbrauche zu opti-
mieren.

[0019] Werte fiir typische sprunghafte Anderungen
oder fir typische Reibungswiderstande kénnen bei-
spielsweise in der Steuerungseinrichtung gespeichert
sein, um durch Vergleich mit gespeicherten sprunghaf-
ten Anderungen und/oder Werten fiir typische Reibungs-
widerstande Oberflachen zu erkennen. Typische sprung-
hafte Anderungen und/oder Werte fiir typische Rei-
bungswiderstande kénnen in einer externen Datenbank
gespeichert sein, die von der Vorrichtung tber eine Da-
tenverbindung abgerufen werden kdnnen.

[0020] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass die Zufuhr von Flissigkeit gedndert wird, wenn
der Verlauf der Stromstarke einen vordefinierten
Schwellwert erreicht oder sich um einen vordefinierten
Schwellwert dndert. Eine Abweichung vom vorgegebe-
nen Wert fir das MaR hat also nicht sofort zur Folge,
dass die Feuchtigkeitszufuhr geandert wird. Stattdessen
muss die Abweichung so grof3 sein, dass der Schwellwert
wenigstens erreicht wird. Die Flussigkeitszufuhr wird bei
dieser Ausgestaltung nur dann geandert, wenn tatsach-
lich Bedarf dafir besteht.
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[0021] In einer Ausgestaltung ist die Steuerungsein-
heit so konfiguriert, dass die Flissigkeitszufuhr in Ab-
hangigkeit von einer Zeitdauer At von der Unterbrechung
der Stromversorgung bis zum Erreichen eines vorgege-
benen reduzierten Wertes der Stromstarke erfolgt. Wird
die Stromversorgung fur den Elektromotor unterbrochen,
so bauen sich Magnetfelder des Elektromotors ab. Au-
Rerdem dreht sich der Motor tragheitsbedingt weiter, wo-
bei das Verhalten des Motors von dem genannten Rei-
bungswiderstand abhangt. Dies beeinflusst den Verlauf
der Stromstarke. Es gibt bei dieser Ausfiihrungsform ei-
nen vorgegebenen reduzierten Wert der Stromstarke.
Der Wert ist reduziert, weil der Wert geringer ist als der
Wert der Stromstarke wahrend der Stromzufuhr zum Mo-
tor. Der reduzierte Wert kann beispielweise kleiner als
0,5 A sein. Der reduzierte Wert kann beispielsweise 0 A
sein. Es wird dann von der Steuerungseinrichtung der
Zeitraum ermittelt, der vergeht, bis der reduzierte Wert
erreicht ist. Dieser Zeitraum bzw. diese Zeitdauer At ist
dann ein unmittelbares Mal} fir den genannten Rei-
bungswiderstand, wenn von einer festgelegten Drehzahl
des Motors wahrend des Betriebs ausgegangen wird.
Die Steuerungseinrichtung ermittelt folglich durch Ermitt-
lung der genannten Zeitdauer At ein MaR fiir den Rei-
bungswiderstand.

[0022] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass die Zeitdauer At durch Steuerung der Flissig-
keitszufuhr konstant gehalten wird. Dies gilt zumindest
fir den Fall, dass keine sprunghaften Anderungen von
At detektiert werden. Stellt die Steuerungseinheit fest,
dass die Zeitdauer At sich allméahlich verandert, so andert
die Steuerungseinheitdie Flussigkeitszufuhr derart, dass
der urspriingliche Wert der Zeitdauer At wieder erreicht
wird. Es kann so auf technisch einfache Weise erreicht
werden, dass der Feuchtigkeitsgrad eines Textils zumin-
dest im Wesentlichen konstant gehalten wird. Dies gilt
jedenfalls dann, wenn die physikalischen Eigenschaften
der zu reinigenden Oberflache sich nicht andern, also
die zu reinigende Oberflache beispielsweise eine sich
nicht &ndernde Holzoberflache oder eine sich nicht an-
dernde aus Kunststoff bestehende Oberflache ist. Der
Reibungswiderstand zwischen Textil und zu reinigender
Oberflache andert sich dann grundsétzlich nur aufgrund
einer Anderung des Feuchtigkeitsgrads des Textils.
[0023] Die Zeitdauer At, die konstant gehalten wird,
kann mindestens 200 ms und/oder hdchstens 800 ms
betragen. Ein Zeitraum von mindestens 200 ms reicht
aus, um den Feuchtigkeitsgrad eines Textils hinreichend
genau ermitteln zu kénnen. Auch wird der Betrieb auf-
grund einer sehr kurzen Zeitdauer At von héchstens 800
ms praktisch nicht gestort.

[0024] Die Steuerungseinheit kann so eingerichtet
sein, dass diese eine Clusteranalyse durchfiihren kann.
Mit Clusteranalyse ist ein Verfahren zur Entdeckung von
Ahnlichkeitsstrukturen in Datenbestinden. gemeint
Gruppen von "ahnlichen" Objekten werden als Cluster
bezeichnet. Die Steuerungseinrichtung kann so einge-
richtet sein, dass Karten mit Clustern erstellt werden, um
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so Erkenntnisse Uber bereits zuvor gereinigte Oberfla-
chen zu gewinnen. Diese Erkenntnisse kénnen zur Op-
timierung von zukiinftigen Reinigungsvorgangen genutzt
werden. Diese Erkenntnisse kdnnen anderen Reini-
gungsgeraten zur Verfligung gestellt werden. Diese Er-
kenntnisse kdnnen daher beispielsweise in einer Daten-
bank gespeichert werden, auf die auch andere Reini-
gungsgerate zugreifen kdnnen.

[0025] Das Reinigungselement kann eine Walze sein.
Das Reinigungselement kann eine Walze mit von der
Walze abstehenden, Borsten, Stegen oder Lippen sein.
Borsten, Stege oder Lippen kdnnen aus einem biegsa-
men Material wie zum Beispiel biegsamen Kunststoff be-
stehen. sein. Die Walze kann beispielsweise rotieren und
sich so bewegen. Der Elektromotor kann die Walze dre-
hen.

[0026] Das Reinigungselement kann eine Platte sein.
Die Platte kann beispielsweise rotieren und sich so be-
wegen. Die Platte kann beispielsweise vibrieren und sich
so bewegen. Der Elektromotor kann die Platte in zumin-
dest einer der vorgenannten Weisen bewegen.

[0027] Das Reinigungselementkann Befestigungsmit-
tel fr ein Textil aufweisen. Das Textil kann beispielswei-
se durch einen Klettverschluss an dem Reinigungsele-
ment befestigt werden. Es kdnnen ein oder mehrere
Klemmmittel als Befestigungsmittel fiir das Textil vorhan-
densein. Ein oder mehrere Klemmmittel kdnnen ein Tex-
til durch Einklemmen halten. Ein Textil kann durch Form-
schluss und/oder Kraftschluss gehalten werden. Sokann
ein Textil hohlzylinderférmig sein und in einem vorge-
spannten Zustand auf einer Walze gehalten werden. Ein
Textil kann eine Verdickung aufweisen, die durch eine
Aufnahme des Reinigungselements formschlissig ge-
halten werden kann.

[0028] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass in einem regelmafigen Intervall die Stromver-
sorgung zum Elektromotor unterbrochen wird, insbeson-
dere um regelmaRig eine Flissigkeitszufuhr zu steuern.
Das Intervall kann mindestens 100 ps und/oder héchs-
tens 200 ws betragen. Betragt das Intervall beispielswei-
se 150 ps, dann wird alle 150 s die Stromversorgung
fur den Elektromotor unterbrochen. Derart ausgewahlte
Intervalle haben sich als zweckmaRig herausgestellt, um
ein Textil geeignet genau gleichbleibend feucht zu hal-
ten. Es lassen sich so sehr gute Reinigungsergebnisse
erzielen. Beschadigungen von aus Holz gebildeten
Oberflachen aufgrund eines zu nassen Textils lassen
sich beispielsweise so sehr zuverldssig vermeiden.
[0029] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass diese die Auswahl eines Textils beispielsweise
Uber einen Lautsprecher und/oder ein Display in Abhan-
gigkeit von dem Mal fiir den Reinigungswiderstand sig-
nalisiert. Beispielsweise kann die Vorrichtung eine Be-
nutzerschnittstelle mit einer Eingabeeinrichtung umfas-
sen, um die Art der zu reinigenden Oberflache eingeben
oderauswahlen zu kdnnen. Beispielsweise kann ein Me-
nu angezeigt werden, aus dem eine Oberflache ausge-
wahlt werden kann, so zum Beispiel eine aus Naturstein
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oder Kunststoff gebildete Oberflache. Beispielsweise
kann ausgewahlt werden, ob die zu reinigende Oberfla-
che glatt oder strukturiert ist. Erkennt die Steuerungsein-
heit aufgrund des Reibungswiderstands, dass ein unge-
eignetes Textil ausgewahlt worden ist, so kann die Steu-
erungseinheit die Verwendung eines anderen Textils
vorschlagen.

[0030] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass diese zu hohe oder zu niedrige Reibungswi-
derstéande erkennt und dann die Verwendung eines von
der Steuerungseinheit ausgewahlten Textils vorschlagt.
[0031] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass diese automatisiert die Beschaffenheit einer
zureinigenden Oberflache aufgrund des Reibungswider-
stands und/oder mithilfe von ein oder mehreren weiteren
Sensoren erkennen kann. Nach einem Erkennen kann
von der Steuerungseinheit die Verwendung eines aus-
gewahlten Textils vorgeschlagen werden.

[0032] Die Vorrichtung kann ein Vorsatzgerat fiir einen
Staubsauger umfassen oder ein Vorsatzgerat fur einen
Staubsauger sein. Die Vorrichtung kann ein Staubsauger
sein, mit dem auch feucht gewischt werden kann.
[0033] Die Steuerungseinheit kann so konfiguriert
sein, dass der Elektromotor mit elektrischem Strom fir
ein Rotieren des Reinigungselements mit einer Soll-
Drehzahl versorgt wird. Die Drehzahl des Elektromotors
und damit die Drehzahl des Reinigungselements kann
mithilfe einer Drehzahl-Regelung nédherungsweise kon-
stant gehalten werden.

[0034] Das Aufnehmen von Schmutz von der Boden-
oberflache durch das motorisch bewegte Reinigungse-
lement, insbesondere einer rotierenden Reinigungswal-
ze, erfolgt bevorzugt, indem Schmutz auf der Bodeno-
berflache von dem Reinigungselement und einem daran
befestigten Textil in Richtung einer Saug6ffnung der Vor-
richtung bewegt wird. Der Schmutz wird dann von der
Saugéffnung eingesaugt.

[0035] Vorzugsweise umfasst die Steuerungseinheit
einen Prozessor und einen Speicher mit einem Compu-
ter-Programm-Code, d.h. auf dem Speicher speicherba-
re Befehle. Der Prozessor, der Speicher und der Com-
puter-Programm-Code sind so konfiguriert, dass ein Ver-
fahren mit mehreren Verfahrensschritten durchgefihrt
werden kann.

[0036] Die Vorrichtung zum Reinigen einer Bodeno-
berflache ist bevorzugt ein Staubsauger, also beispiels-
weise ein Bodenstaubsauger mit einem Stiel zum Bewe-
gen durch einen Benutzer oder eine entsprechende
Kombination eines Basisteils eines Staubsaugers und
einem an dem Basisteil angebrachtem Vorsatzgerat. In
einer Ausgestaltung ist die Vorrichtung ein Vorsatzgerat
fur ein Basisgerat, wobei das Basisgerat gemeinsam mit
dem Vorsatzgerat einen funktionsfahigen Saugpolierer
oder Saugwischer bildet. Wenn die Vorrichtung ein Bo-
denstaubsauger mit Wischfunktion, also ein Saugwi-
scher, ist, umfasst die Vorrichtung oder ein Vorsatzgerat
der Vorrichtung vorzugsweise eine Reinigungswalze.
Wenn die Vorrichtung ein Saugpolierer ist, umfasst die
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Vorrichtung oder ein Vorsatzgerat der Vorrichtung bei-
spielsweise eine Polierscheibe.

[0037] Insbesondere kann eine Datenschnittstelle zwi-
schen dem Vorsatzgerat und dem Basisgerat vorgese-
hen werden, um Informationen oder Kommandos zwi-
schen dem Basisgerat und dem Vorsatzgerat auszutau-
schen. Das Basisgerat kann dann die Steuerungseinheit
umfassen.

[0038] Die Vorrichtung kann Teil eines Saugroboters
sein, der auch feucht wischen kann. Der Saugroboter
kann ein plattenférmiges Reinigungselement umfassen,
dem Flissigkeit zugefuihrt und an dem ein Textil ange-
bracht werden kann. Zusatzlich kann der Saugroboter
eine Walze aufweisen, um losen Schmutz aufnehmen
zu kénnen.

[0039] Die Vorrichtung umfasst bevorzugt eine Bedie-
nerschnittstelle, die es dem Benutzer erlaubt, verschie-
dene Betriebsmodi einzustellen. In einer Ausgestaltung
erlaubt die Bedienerschnittstelle, die Vorrichtung ein-
und auszuschalten. In einer Ausgestaltung erlaubt die
Bedienerschnittstelle, zwischen einem Manuell-Betrieb
und einem Automatik-Betrieb zu wechseln. Im Automa-
tik-Betrieb wird dann beispielsweise eine Flissigkeitszu-
fuhr automatisiert gesteuert.

[0040] Ein Vorsatzgeratistinsbesondere eine separa-
te Funktionskomponente (z.B. eines Saugpolierers oder
Saugwischers), die typischerweise Uber einen mechani-
schen und/oder elektrischen Anschluss mit einem Basis-
gerat, insbesondere eines Saugpolierers oder Saugwi-
schers, verbunden werden kann. Eine Saugéffnung des
Vorsatzgerates kann fluiddicht mit einer Saugleitung des
Basisgerats verbunden werden oder sein. Fluiddicht be-
deutet, dass z.B. Luft durch ein im Basisgerat befindli-
ches Geblase mit hinreichend geringem Leistungsverlust
Uber die Saug6ffnung des Vorsatzgerats angesaugt wer-
den kann, sodass eine Bodenoberflache gereinigt wer-
den kann. Insbesondere ist der Elektromotor zum Antrei-
ben des Reinigungselements im Vorsatzgerat angeord-
net. Insbesondere kann dasselbe Basisgerat in Abhan-
gigkeit von der Art des Vorsatzgerates einen Saugpolie-
rer oder Saugwischer bilden.

[0041] Insbesondere umfasst ein Basisgerat ein Ge-
bldse zum Ansaugen von Luft, die tGiber das Vorsatzgerat
von der Bodenoberflache angesaugt und an das Basis-
gerat geleitet wird, das an das Vorsatzgerat angeschlos-
senistoder werden kann. Insbesondere umfasst das Ba-
sisgerat eine Filterkammer. Das Geblase beférdert den
eingesaugten Schmutz von der Bodenoberflache durch
eine Saugleitung zur Filterkammer. In der Filterkammer
wird der Schmutz abgesondert und gesammelt, insbe-
sondere mithilfe eines Filters oder eines Staubfilterbeu-
tels. Bevorzugt kann die Filterkammer gelést werden, um
den gesammelten Schmutz zu entfernen oder einen
Staubfilterbeutel zu wechseln. Das Basisgerat kann ei-
nen Flissigkeitsbehalter umfassen, von dem aus Flis-
sigkeit Uber ein oder mehrere Kanale zum Reinigungs-
element gelangen kann. Das Vorsatzgerat kann einen
Flussigkeitsbehalter umfassen, von dem aus Flissigkeit
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Uber ein oder mehrere Kanale zum Reinigungselement
gelangen kann.

[0042] Wenn die Vorrichtung ein Saug- und Wischro-
boter ist, so kann der Roboter die Saug6ffnung, den Elek-
tromotor, das Reinigungselement und die Steuerungs-
einrichtung aufweisen. Zusatzlich umfasst der Saugro-
boter die Flussigkeitszuflihreinrichtung, ein Geblase, ei-
ne Saugleitung und/oder eine Filterkammer.

[0043] Der Elektromotor treibt das Reinigungselement
an, bevorzugt tGiber ein Gewinde. Insbesondere treibt der
Elektromotor eine Reinigungswalze fiir ein Rotieren um
eine Walzenachse an, die parallel zur Unterseite der Vor-
richtung und/oder parallel zur Bodenoberflache orientiert
ist. Vorzugsweise treibt der Elektromotor fiir das Reini-
gungselement nicht ein Geblase an. Insbesondere wird
ein Geblase durch einen separaten Geblase-Motor an-
getrieben. Eine Rotationsachse eines Reinigungsele-
ments, insbesondere eine Walzenachse einer Reini-
gungswalze, verlauft quer zu einer Vorschubrichtung, in
die die Vorrichtung bewegt wird oder sich autonom be-
wegt.

[0044] Eine Reinigungswalze ist insbesondere eine
Borstenwalze mit einer Vielzahl von Birsten, die radial
an der zylinderférmigen Walze hervorstehen. Durch die
Birsten oder Borsten kann Schmutz, also Feinstaub,
Staub und/oder Grobgut, verbessert transportiert
und/oder aus dem Boden herausgel6st werden. Die Rei-
nigungswalze ist insbesondere als ein hohlzylindrischer
Korper ausgestaltet und/oder vorzugsweise innerhalb ei-
nes Saugraumes angeordnet. Ein Saugraum kann mit-
hilfe von Dichtlippen zwischen der Unterseite und der
Bodenoberflache gebildet werden, wobei die Saugoff-
nung innerhalb des Saugraumes angeordnet ist, um Luft
aus diesem Saugraumes abzusaugen, damit innerhalb
des Saugraumes ein geringer Druck im Vergleich zum
Umgebungsdruck herrscht. Die Dichtlippen erstrecken
sich dazu von der Unterseite des Vorsatzgerates bis zur
Bodenoberflache.

[0045] Eine Hartbodenoberflache entspricht z.B. der
Oberflachenbeschaffenheit von Fliesenboden, Laminat-
oder Parkettboden, insbesondere gemaR IEC
62885-2:2016. Eine Teppichbodenoberflache entspricht
z.B. der Oberflachenbeschaffenheit von dem Teppich
Wilton, insbesondere BIC3 gemal Norm IEC 62885 (z.
B. basierend auf einer Einstufung in 1 bis 5) oder gemaf
IEC 62885-2:2016, Annex C.1 - Wilton Carpet.

[0046] Insbesondere ist der Elektromotor ein Gleich-
strommotor. Durch Anziehungs- und AbstoRungskréfte,
die mehrere Magnetfelder aufeinander austiben (Lor-
entzkraft), dreht sich ein Rotor relativ zu einem Stator.
Der Rotor bewegt eine Welle, die ein Drehmoment, ins-
besondere uber ein Getriebe, auf die Reinigungswalze
Ubertragt. Der Stator kann einen Permanentmagneten
oder elektrische Spulen mit Wicklungen umfassen. Der
Rotorkann elektrische Spulen mit Wicklungen odereinen
Permanentmagneten umfassen. Durch Verandern des
Stromflusses durch die Spulenwahrend des Umlaufs des
Rotors relativ zum Stator wird ein kontinuierliches Dre-



9 EP 4 238 470 A1 10

hen erreicht. Ein Stator ist ein feststehender, magnetisch
wirkender Teil eines Elektromotors. Insbesondere ist der
Stator fest mit einem Motorgehduse verbunden. Ein Ro-
tor ist ein sich drehender, magnetisch wirkender Teil ei-
nes Elektromotors, der eine Welle dreht.

[0047] Vorzugsweise ist der Elektromotor ein Birsten-
motor oder Gleichstrommotor mit Blirste, auch BDC-Mo-
tor genannt. Insbesondere umgibt der Stator dann einen
innenliegenden Rotor. Alternativ liegt der Stator innen
und der Rotor dreht sich um den Stator. Der Rotor um-
fasst einen Anker und Spulen. Der Anker ist vorzugswei-
se ein Eisenkern des Rotors, um den die Spulen des
Rotors gewickelt sind, um mindestens Polschuhe zu bil-
den. Ein Polschuh ist eine Ausbuchtung des Eisenkerns,
die das Magnetfeld an diese Stelle biindeln soll. Ein Kom-
mutator ist bei einem Elektromotor mit Birste vorgese-
hen, um die Stromrichtung in den Spulen in Abhangigkeit
von der Rotationsstellung umzukehren. Ein Kommutator
insbesondere eine Scheibe mit elektrischen Anschliis-
sen in Form von ringsegmentartigen Abschnitten der
Scheibe, die jeweils mit einer Spule elektrisch verbunden
sind. Eine Birste wird eingesetzt, um einen elektrischen
Stromkreis mit den Anschliissen auf der sich drehenden
Scheibe elektrisch leitend zu verbinden. Wenn sich die
Scheibe zusammen mit dem Rotor dreht, wird durch die
in Umfangrichtung getrennt angeordneten, ringsegmen-
tartigen Abschnitte bzw. Anschliisse der Spulen ein Um-
polen einer Spule in Abhangigkeit von der Drehposition
des Rotors zum Stator erreicht.

[0048] Alternativ kann der Elektromotor ein biirstenlo-
ser Gleichstrommotor sein. Ein mit Wicklungsdraht um-
wickelter Eisenkern bildet eine Spule. Der Eisenkern ist
bevorzugt aus gestapelten Blechen hergestellt, die vor-
zugsweise gegeneinander elektrisch isoliert sind. Insbe-
sondere umfasst der Stator den Eisenkern. Alternativ
oder erganzend umfasst der Rotor den Eisenkern mit
umwickelter Spule. Vorzugsweise ist der Elektromotor
als ein Innenlaufermotor ausgefiihrt. Alternativ ist es
auch maglich, dass der Elektromotor als ein AuBenlau-
fermotor ausgefiihrt ist. In einer Ausgestaltung ist der
Elektromotor ein Reluktanzmotor, insbesondere mit ei-
ner feststehenden Spule als Stator und ein rotierendes
Eisen als Rotor, der vorzugsweise eine zahnradartige
Form mit sich radial erstreckenden Vorspriingen zum
Ausbilden von Polzéhnen hat.

[0049] Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren zum
Reinigen einer Oberflache mit einer zuvor beschriebe-
nen Vorrichtung. Das Verfahren umfasstfolgende Schrit-
te:

e Unterbrechen einer Stromversorgung des Elektro-
motors, der ein Reinigungselement fir ein Reinigen
einer Oberflache bewegt;

e Erfassen eines Stromstarkenverlaufs des Elektro-
motors nach dem Unterbrechen der Stromversor-
gung;

e Steuerung der Flissigkeitszufuhr in Abhangigkeit
von dem erfassten Stromstarkenverlaufs.
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[0050] Nachfolgend wird die Erfindung auch anhand
von Figuren ndher erlautert. Merkmale der Ausflihrungs-
beispiele kdnnen einzeln oder in einer Mehrzahl mit den
beanspruchten Gegenstanden und offenbarten Aspek-
ten der Erfindung kombiniert werden, sofern nichts Ge-
genteiliges angegeben wird. Die beanspruchten Schutz-
bereiche sind nicht auf die Ausflihrungsbeispiele be-
schrankt.

[0051] Es zeigen:

Figur 1:  Schematische Darstellung einer Vorrichtung
zum Reinigen einer Bodenoberflache;

Figur 2:  Schematische Darstellung eines Stromver-
laufs Uber die Zeit.

[0052] DieFigur1zeigteine schematische Darstellung

einer Vorrichtung 1 zum Reinigen einer Bodenoberflache
2. Die Bodenoberflache 2 hat einen ersten Bereich mit
der Oberflachenbeschaffenheit einer Hartbodenoberfla-
che 3 und einen daran angrenzenden, zweiten Bereich
mit der Oberflachenbeschaffenheit einer Teppichboden-
oberflache 4.

[0053] Die Vorrichtung 1 umfasst ein Gehduse 5 mit
einem halbzylinderartigen Tunnel 6. Innerhalb des Tun-
nels 6 befindet sich eine Reinigungswalze 7 als Reini-
gungselement. Die Reinigungswalze 7 kann im Betrieb
in der durch den Pfeil angezeigten Richtung um die Wal-
zenachse 8 rotieren. Die Reinigungswalze 7 kann die
Bodenoberflache 2 kontaktieren. An der Reinigungswal-
ze 7 kann ein Textil zylinderformig befestigt sein.
[0054] Zum Reinigen der Bodenoberflache 2 beférdert
die rotierende Reinigungswalze 7 Schmutz von der Bo-
denoberflache 2 in Richtung einer in Fig. 1 verdeckten
Einsaugoffnung, die am Ende eines Saugkanals 9 der
Vorrichtung 1 vorhanden ist. Der Saugkanal 9 kann tber
einen Anschluss 10 miteinem nicht gezeigten Basisgerat
verbunden sein. Das Basisgerat kann ein Geblase 11
zum Ansaugen von Luftumfassen. Die Vorrichtung 1 um-
fasst einen Kanal 12, durch den Flussigkeit zur Reini-
gungswalze 7 geleitet werden kann. Ein an der Reini-
gungswalze angebrachtes Textil kann so befeuchtet wer-
den, um feucht wischen zu kdnnen.

[0055] Die Vorrichtung 1 und/oder ein Basisgerat fiir
die Vorrichtung 1 kdnnen eine Benutzerschnittstelle 13
aufweisen. Beispielsweise kann mit der Benutzerschnitt-
stelle 13 zwischen einem Automatik-Betrieb und einem
Manuell-Betrieb ausgewahlt werden. Im Automatik-Be-
trieb kann beispielsweise eine Flussigkeitszufuhr tber
den Kanal 12 automatisiert geregelt werden. Im Manuell-
Betrieb kann eine Flissigkeitszufuhr manuell eingestellt
werden.

[0056] Eine Steuerungseinheit 14 kann die Stromver-
sorgung des Elektromotors 15 und die Flissigkeitszufuhr
steuern. Dazu hat die Steuerungseinheit 14 Zugriff auf
eine Information Uber die Stromstarke und Spannung,
die am Elektromotor 15 anliegt. Die Steuerungseinheit
14 und/oder der Elektromotor 15 kénnen sich innerhalb
des Gehauses 5 befinden. Die Steuerungseinheit 14
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und/oder der Elektromotor 15 kénnen auflerhalb des Ge-
hauses 5 beispielweise in dem genannten Basisteil an-
geordnet sein. Die Vorrichtung 1 kann beispielsweise in
Richtung des Pfeils 16 fir ein Reinigen manuell bewegt
werden.

[0057] Die Vorrichtung 1 der Fig. 1 kann ein Teil eines
Staubsaugers oder fiir einen Staubsauger sein. Die Vor-
richtung 1 kann ein Vorsatzgeréat fir einen Staubsauger
sein.

[0058] Die Figur2 zeigtein Diagramm einer Stromstar-
ke | Uber eine Zeit t. Es handelt es sich dabei um den
Stromverlauf des Elektromotors 15 der Fig. 1. Das Dia-
gramm zeigt einen ersten Stromverlauf 17 (dargestellt
mit einer durchgezogenen Linie) und einen zweiten
Stromverlauf 18 (dargestellt mit einer gestrichelten Li-
nie), die jeweils einen Verlauf einer Stromstarke vor der
Unterbrechung 19 der Stromversorgung des Elektromo-
tors 15 zeigen. Vor der Unterbrechung 19 wird die Strom-
starke der Stromversorgung insbesondere derartvonder
Steuerungseinheit 14 eingestellt, dass eine Soll-Dreh-
zahl des Reinigungselements 7 erreicht wird. Wenn ein
Getriebe mit einem Ubersetzungsverhaltnis ungleich 1
eingesetzt wird, unterscheidet sich eine Soll-Drehzahl
des Rotors von der Soll-Drehzahl des Reinigungsele-
ments 7.

[0059] Die zugefiihrte Stromstarke des ersten Strom-
verlaufs 17 ist insbesondere fiir eine Reinigung eines
Teppichbodens 4 vorgesehen und liegt durchschnittlich
héher als die zugefiihrte Stromstarke des zweiten Strom-
verlaufs 18, die insbesondere fiir eine Reinigung eines
Hartbodens 3 vorgesehen ist.

[0060] Nach der Unterbrechung 19 der Stromversor-
gung fallt die Stromstarke ab, was durch den Stromstar-
kenverlauf 20 gezeigt wird. Die Zeitdauer At von der Un-
terbrechung 19 bis zum Erreichen bzw. Unterschreiten
eines vordefinierten, reduzierten Wertes, hier Null Am-
pere, wird gemessen. In dem Ausflihrungsbeispiel der
Fig. 2 bendtigte die Stromstérke die Zeitdauer Aty, um
von dem Niveau des ersten Stromverlaufs 17 fir die Rei-
nigung eines Teppichbodens nach dem Unterbrechen
der Stromversorgung auf Null Ampere abzufallen. Ana-
log bendtigte die Stromstéarke die Zeitdauer At,, um von
dem Niveau des zweiten Stromverlaufs 18 fir die Reini-
gung eines Hartbodens nach dem Unterbrechen der
Stromversorgung auf Null Ampere abzufallen, was auch
als Nulldurchgang bezeichnet wird.

[0061] Es wird also die Zeitdauer At bis auf einen vor-
gegebenen Wert (hier z.B. 0 A) gemessen. Diese Zeit-
dauer At ist ein MaB fir den Reibungswiderstand, der
zwischen dem Reinigungselement 7 bzw. dem daran be-
festigten Textil und der Hartbodenoberflache 3 bzw. der
Teppichbodenoberflache 4 auftritt. Wird die Hartboden-
oberflache 3 gereinigt, so wird beispielsweise die Flis-
sigkeitszufuhr zum Reinigungselement 7 so gesteuert,
dass der Wert At, in etwa eingehalten wird. Wird ein
sprunghafter Anstieg auf den Wert At; festgestellt, so
wird die Flussigkeitszufuhr beispielsweise unterbrochen.
Es kénnen auBerdem im Fall des sprunghaften Anstiegs

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

die Bewegungsgeschwindigkeit des Reinigungsele-
ments 7 und oder die Saugleistung geeignet geandert
werden, um den Reinigungsvorgang zu optimieren. Es
kann eine Karte elektronisch durch Clusteranalyse er-
stellt werden, in der die Lage von HartfuRbodenoberfla-
che 3 und Teppichoberfliche 4 abgespeichert wird.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung (1) zum Reinigen einer Oberflache (2)
umfassend eine Steuerungseinheit (14), ein beweg-
liches Reinigungselement (7) zum Aufnehmen eines
Textils, einen Elektromotor (15) zum Bewegen des
Reinigungselements (7) und eine Flussigkeitszu-
fuhreinrichtung (12) fiir die Zufuhr einer Flissigkeit
zu dem Reinigungselement (7), dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Steuerungseinheit (14) so kon-
figuriert ist, dass wahrend eines Reinigungsvor-
gangs der Oberflache (2) eine Stromversorgung des
Elektromotors (15) voribergehend unterbrochen
wird und die Steuerungseinheit (14) nach der Unter-
brechung anhand eines erfassten Stromstarkenver-
laufs (20) des Elektromotors (15) ein MaR fiir einen
Reibungswiderstand ermittelt.

2. Vorrichtung (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-
erungseinheit (14) so konfiguriertist, dass die Zufuhr
von Flissigkeitin Abhangigkeit von dem Maf fiir den
Reibungswiderstand gesteuert wird.

3. Vorrichtung (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-
erungseinheit (14) so konfiguriertist, dass die Zufuhr
von Flissigkeit in Abhangigkeit vom Stromstéarken-
verlauf (20) gesteuert wird.

4. Vorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Be-
wegungsgeschwindigkeit des Reinigungselements
(7)in Abhangigkeit von dem Maf fiir den Reibungs-
widerstand gesteuert wird.

5. Vorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vor-
richtung eine Saugeinrichtung umfasst und die
Saugleistung der Saugeinrichtung in Abhangigkeit
von dem MaR fiir den Reibungswiderstand gesteuert
wird.

6. Vorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-
erungseinheit (14) so konfiguriert ist, dass die Flis-
sigkeitszufuhr in Abhangigkeit von einer Zeitdauer
(At) von der Unterbrechung (19) der Stromversor-
gung bis zum Erreichen eines reduzierten Wertes
der Stromstarke erfolgt.
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Vorrichtung (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass der vorde-
finierte, reduzierte Wert Null Ampere oder niedriger
als 0,5 A ist.

Vorrichtung (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-
erungseinheit (14) so konfiguriert ist, dass die Flus-
sigkeitszufuhr so erfolgt, dass die Zeitdauer (At) kon-
stant gehalten wird.

Vorrichtung (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die Zeit-
dauer (At), die konstant gehalten wird, mindestens
200 ms und/oder héchstens 800 ms betragt.

Vorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Rei-
nigungselement (7) eine Walze (7) oder eine Platte
ist.

Vorrichtung (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-
erungseinheit (14) so konfiguriert ist, dass in einem
regelmaRigen Intervall die Stromversorgung zum
Elektromotor (15) unterbrochen wird.

Vorrichtung (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass das Inter-
vall mindestens 100 ps und/oder héchstens 200 s
betragt.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-
erungseinheit (14) so konfiguriert ist, dass diese die
Auswabhl eines Textils Uiber einen Lautsprecher oder
ein Display in Abhangigkeit von dem Maf fir den
Reinigungswiderstand signalisiert.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vor-
richtung ein Vorsatzgerat (1) fur einen Staubsauger
umfasst oder ein Vorsatzgerat (1) fir einen Staub-
sauger ist.

Verfahren zum Reinigen einer Oberflache mit einer
Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, gekennzeichnet durch die Schritte:

» Unterbrechen einer Stromversorgung des
Elektromotors (15), der ein Reinigungselement
(7) fir ein Reinigen einer Oberflache (2) bewegt;
« Erfassen eines Stromstarkenverlaufs (20) des
Elektromotors (15) nach dem Unterbrechen der
Stromversorgung;

« Steuerung der Flussigkeitszufuhr in Abhangig-
keit von dem erfassten Stromstarkenverlaufs
(20).
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FIG. 1
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