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(567)  Dargestellt und beschrieben ist ein Verfahren
zum Betrieb einer Bodenreinigungsmaschine (1), wobei
die Bodenreinigungsmaschine (1) einen Reinigungsflis-
sigkeitsbehalter (17), einen Schmutzflissigkeitsbehalter
(33) sowie ein Fahrwerk (5) zum Bewegen der Boden-
reinigungsmaschine (1) Gber eine zu reinigende Boden-
flache (7) aufweist, wobei die Bodenreinigungsmaschine
(1) eine Reinigungseinrichtung (9) mit Reinigungsele-
menten (11) aufweist, die ausgestaltet sind, mit der zu
reinigenden Bodenflache (7) einzugreifen, wobei das
Verfahren die folgenden Schritte aufweist:

- Bewegen der Bodenreinigungsmaschine (1) tber eine
zu reinigende Bodenflache (7),

- wahrend des Bewegens Erfassen der Menge von Rei-
nigungsflissigkeit, die innerhalb eines ersten Zeitinter-

VERFAHREN ZUM BETRIEB EINER BODENREINIGUNGSMASCHINE

valls der Reinigungseinrichtung (11) aus dem Reini-
gungsflissigkeitstank (17) zugefiihrt wird,

- wahrend des Bewegens Erfassen der Menge von
Schmutzflissigkeit, die innerhalb eines zweiten Zeitin-
tervalls von der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung (47) hin zu dem Schmutzflissigkeitsbehalter (33)
abgefihrt wird,

- Vergleichen der erfassten Menge von Reinigungsflis-
sigkeit mit einem ersten Schwellwert,

- Vergleichen der erfassten Menge von Schmutzflissig-
keit mit einem zweiten Schwellwert,

- Ausgeben eines ersten Fehlersignals, wenn die erfass-
te Menge von Reinigungsfliissigkeit gro-Rer als der erste
Schwellwert und die erfasste Menge von Schmutzflis-
sigkeit kleiner als der zweite Schwellwert ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Betrieb einer Bodenreinigungsmaschine, wobei die
Bodenreinigungsmaschine einen Reinigungsflissig-
keitsbehalter, ein Schmutzflissigkeitsbehalter sowie ein
Fahrwerk zum Bewegen der Bodenreinigungsmaschine
Uber eine zu reinigende Bodenflache aufweist. Dariiber
hinaus weist die Bodenreinigungsmaschine eine Reini-
gungseinrichtung mit Reinigungselementen, die ausge-
staltet sind, mit der zu reinigenden Bodenflache einzu-
greifen, sowie eine Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung auf, die zum Abflihren von Schmutzflissigkeit
von der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung zu
dem Schmutzfliissigkeitsbehalter mit diesem verbunden
und ausgestaltet ist, Schmutzflissigkeit von der zu rei-
nigenden Bodenflache aufzunehmen. AulRerdem betrifft
die vorliegende Erfindung eine Bodenreinigungsmaschi-
ne, die ausgestaltet ist, ein solches Verfahren durchzu-
fuhren.

[0002] Derartige Bodenreinigungsmaschinen sind aus
dem Stand der Technik bekannt. Im Betrieb derartiger
Maschinen wird Reinigungsflissigkeit wie beispielswei-
se Frischwasser aus dem Reinigungsflissigkeitsbehal-
ter mittels der Reinigungseinrichtung auf die zu reinigen-
de Bodenflache aufgebracht, wobei die Reinigungsele-
mente mit der Bodenflache eingreifen, um im Zusam-
menwirken mit der Reinigungsflissigkeit Schmutz von
dieser zu I6sen. Mithilfe der Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung, die beispielsweise als ein Saugful® aus-
gestaltet sein kann, wird die zuvor aufgebrachte Reini-
gungsflissigkeit, die nach dem Eingriff der Reinigungs-
elemente mit der Bodenflache schmutzbeladen ist, so-
dass es sich um Schmutzflissigkeit handelt, wieder auf-
genommen und in den Schmutzflissigkeitsbehalter ver-
bracht.

[0003] Derartige sogenannte Scheuersaugmaschinen
kénnen als handgefiihrte oder Aufsitzmaschinen ausge-
fuhrt sein. AufRerdem ist es moglich, dass derartige Ma-
schinen als autonom fahrende sogenannte Reinigungs-
roboter ausgefiihrt sind, sodass keine Bedienperson den
Betrieb unmittelbar Gberwacht.

[0004] Beim Betrieb derartiger Maschinen koénnen je-
doch die folgenden Probleme auftreten.

[0005] Wenn Reinigungsflissigkeitaufdie zu reinigen-
den Bodenflache aufgebracht wird, die Schmutzflissig-
keitsaufnahmeeinrichtung aber nicht zuverlassig arbei-
tet, verbleibt mit Schmutz beladene Reinigungsfliissig-
keit, also Schmutzflissigkeit, auf der zu reinigenden Bo-
denflache. Dies stellt zum einen ein Sicherheitsrisiko dar,
da dann auf der Bodenflache eine erhdhte Rutschgefahr
besteht. Zum anderen wird auch nicht das gewiinschte
Reinigungsergebnis erreicht.

[0006] Dartiber hinaus weisen derartige Bodenreini-
gungsmaschinen haufig eine Absaugeinrichtung wie ei-
ne Saugturbine auf, die von einem Elektromotor ange-
trieben wird. Dadurch wird ein Luftstrom von der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung, die dann bei-
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spielsweise als Saugful® ausgestaltet sein kann, hin zu
dem Schmutzflissigkeitsbehalter erzeugt, wobei durch
diesen Luftstrom Schmutzflissigkeit in der Aufnahme-
einrichtung mitgerissen und in den Schmutzflissigkeits-
behalter geférdert wird. Wenn der Motorstrom des Elek-
tromotors bei gleichbleibender Spannung absinkt, kann
dies in der Regel zwei Ursachen haben. Zunachst ist es
moglich, dass die Verbindung zwischen der Schmutz-
flissigkeitsaufnahmeeinrichtung und dem Schmutzflis-
sigkeitsbehalter verstopft ist, sodass es auch keine Luft-
strdbmung von der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung in den Schmutzfliissigkeitsbehalter mehr gibt, was
dazu fihrt, dass die Absaugeinrichtung weniger Luft for-
dern muss, sodass der Motorstrom reduziert ist. Es liegt
also ein Fehler vor.

[0007] Alternativ kann jedoch auch so viel Flissigkeit
in der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung stehen,
dass Umgebungsluft daran gehindert wird, in die Einrich-
tung zu gelangen, was ebenfalls verhindert, dass eine
Luftstrdmung entsteht. Dies ist jedoch kein Fehlerfall,
sondern dieser Zustand wird dann beendet, wenn die
sich in der Aufnahmeeinrichtung befindliche Flissigkeit
aufgrund des Unterdrucks in den Schmutzflissigkeits-
behalter abgezogen worden ist. Allein aus der Messung
des Motorstroms kénnen die beiden zuvor beschriebe-
nen Falle jedoch nicht unterschieden werden. Insbeson-
dereist es nichtméglich daraufbasierend zu bestimmen,
ob ein Fehler vorliegt oder nicht.

[0008] Ausgehend vom Stand der Technik liegt der
vorliegenden Erfindung daher die Aufgabe zugrunde, ein
Verfahren zum Betrieb einer Bodenreinigungsmaschine
sowie eine solche Maschine bereitzustellen, mit denen
Fehler wahrend des Betriebs zuverlassig erkannt werden
kénnen.

[0009] Gemal einem ersten Aspekt der vorliegenden
Erfindung wird diese Aufgabe durch ein Verfahren zum
Betrieb einer Bodenreinigungsmaschine geldst, wobei
die Bodenreinigungsmaschine einen Reinigungsflissig-
keitsbehalter, einen Schmutzflissigkeitsbehalter sowie
ein Fahrwerk zum Bewegen der Bodenreinigungsma-
schine uber eine zu reinigende Bodenflache aufweist,
wobei die Bodenreinigungsmaschine eine Reinigungs-
einrichtung mit Reinigungselementen aufweist, die aus-
gestaltet sind, mit der zu reinigenden Bodenflache ein-
zugreifen, wobei die Reinigungseinrichtung mit dem Rei-
nigungsflissigkeitsbehalter zum Zufihren von Reini-
gungsfliissigkeit zu der Reinigungseinrichtung verbun-
den und ausgestaltet ist, Reinigungsflissigkeit auf die
zu reinigende Bodenflache aufzubringen, wobei die Bo-
denreinigungsmaschine eine Schmutzflissigkeitsauf-
nahmeeinrichtung aufweist, die zum Abfiihren von
Schmutzflissigkeit von der Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung zu dem Schmutzflissigkeitsbehalter mit
diesem verbunden und ausgestaltet ist, Schmutzflissig-
keit von der zu reinigenden Bodenflache aufzunehmen,
wobei das Verfahren die folgenden Schritte aufweist:

- Bewegen der Bodenreinigungsmaschine ber eine
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zu reinigende Bodenflache,

- wahrend des Bewegens Erfassen der Menge von
Reinigungsflissigkeit, die innerhalb eines ersten
Zeitintervalls der Reinigungseinrichtung aus dem
Reinigungsflissigkeitstank zugefiihrt wird,

- wahrend des Bewegens Erfassen der Menge von
Schmutzflissigkeit, die innerhalb eines zweiten Zei-
tintervalls von der Schmutzflissigkeitsaufnahme-
einrichtung hin zu dem Schmutzflissigkeitstank ab-
gefuhrt wird,

- Vergleichen der erfassten Menge von Reinigungs-
flissigkeit mit einem ersten Schwellwert,

- Vergleichen der erfassten Menge von Schmutzflis-
sigkeit mit einem zweiten Schwellwert,

- Ausgeben eines ersten Fehlersignals, wenn die er-
fasste Menge von Reinigungsflissigkeit groRRer als
der erste Schwellwert und die erfasste Menge von
Schmutzflissigkeit kleiner als der zweite Schwell-
wert ist.

[0010] Bei dem erfindungsgemafRen Verfahren wird
wahrend des Betriebs, also wahrend des Bewegens der
Maschine Uber eine zu reinigende Bodenflache, zum ei-
nen erfasst, ob Reinigungsfliissigkeit mithilfe der Reini-
gungseinrichtung auf die zu reinigende Bodenflache auf-
gebracht wird. Dies geschiehtin der Weise, dass mit Hilfe
einer geeignet ausgestalteten Einrichtung die aufge-
brachte Menge an Reinigungsfliissigkeit in einem ersten
Zeitintervall erfasst und mit einem Schwellwert vergli-
chen wird. Der Schwellwert kann sehr gering und auch
gleich null gewahlt werden. Durch den Vergleich mit ei-
nem Schwellwert ungleich null wird jedoch sichergestellt,
dass geringe Messwerte der Einrichtung nicht automa-
tisch zu dem Ergebnis fiihren, dass tatsachlich Reini-
gungsflissigkeit Uber die Reinigungseinrichtung auf die
Bodenflache aufgebracht wird.

[0011] Weiterhin wird mit einer weiteren Einrichtung
die Menge an Schmutzflissigkeit erfasst, die wahrend
eines zweiten Zeitintervalls von der Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung abgefiihrt und in den Schmutzflis-
sigkeitsbehalter verbracht wird.

[0012] Dabei kdnnen das erste und das zweite Zeitin-
tervall deckungsgleich sein, die Erfassung also gleich-
zeitig stattfinden, oder das zweite Zeitintervall liegt zeit-
lich hinter dem ersten Zeitintervall, um zu beriicksichti-
gen, dass Reinigungsflissigkeit, die auf die zu reinigen-
de Bodenflache aufgebracht wird, erst zeitlich versetzt
von der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung wie-
der aufgenommen werden kann.

[0013] Die erfasste Menge von aufgenommener
Schmutzflissigkeit wird mit einem zweiten Schwellwert
verglichen, der ebenfalls sehr gering oder auch gleich
null gewahlt werden kann. Aber auch hier wird durch den
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Schwellwertvergleich sichergestellt, dass es nicht zu den
schon beschriebenen Artefakten kommt.

[0014] SchlieRlich wird bei dem erfindungsgemafien
Verfahren dann ein Fehlersignal ausgegeben, wenn ei-
nerseits die wahrend des ersten Zeitintervalls erfasste
Menge von ausgegebene Reinigungsflissigkeit Uber
dem Schwellwert liegt und die wahrend des zweiten Zei-
tintervalls erfasste Menge von abgefiihrter Schmutzflis-
sigkeit unter dem Schwellwert liegt. Es wird somit erfasst,
dass die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung nicht
zuverlassig arbeitet.

[0015] Dies wird einem Benutzer auf Basis des Feh-
lersignals entweder angezeigt, oder das Fehlersignal
wird dazu verwendet, einen mdglicherweise vorhande-
nen Antrieb der Bodenreinigungsmaschine, Gber den
das Fahrwerk angetrieben und diese Uber die zu reini-
gende Bodenflache bewegt wird, abzuschalten.

[0016] Das erfindungsgemale Verfahrenistinsbeson-
dere bei der Verwendung zusammen mit einer autonom
fahrenden Bodenreinigungsmaschine vorteilhaft, da dort
ein Benutzer nicht unmittelbar erfassen kann, dass auf
der zu reinigenden Bodenflache Schmutzflissigkeit ver-
bleibt, und der Benutzer dann die Reinigungsfahrt aktiv
stoppen kann. Im Unterschied zum Stand der Technik
wird beim Betrieb vielmehr selbsttatig eine Fehlfunktion
der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung zuverlas-
sig erkannt.

[0017] In einer bevorzugten Ausflihrungsform weist
die Bodenreinigungsmaschine eine Absaugeinrichtung
auf, die den Schmutzflissigkeitstank mit Unterdruck be-
aufschlagt und die einen elektrischen Antriebsmotor auf-
weist, der im Betrieb mit einer Spannung mit einer vor-
gegebenen Starke versorgt wird, sodass ein Versor-
gungsstrom durch den Antriebsmotor flielRt, wobei die
Starke des Versorgungsstroms in einem dritten Zeitin-
tervall erfasst wird, wobei die erfasste Starke des Ver-
sorgungsstroms mit einem dritten Schwellwert vergli-
chen wird, wobei die erfasste Menge von Schmutzflis-
sigkeit mit einem vierten Schwellwert verglichen wird und
wobei ein zweites Fehlersignal ausgegeben wird, wenn
die erfasste Starke des Versorgungsstroms kleiner als
der dritte Schwellwert ist und die erfasste Menge von
Schmutzflissigkeit kleiner als der vierte Schwellwert ist.
[0018] Bei dieser bevorzugten Ausfiihrungsform des
erfindungsgeméafen Verfahrens wird neben dem Motor-
strom der Absaugeinrichtung auch erfasst, ob Schmutz-
flissigkeit in den Schmutzflissigkeitsbehalter verbracht
wird. Nurwenn Letzteres nichtder Fall ist, wird das zweite
Fehlersignal ausgegeben. Denn dann liegt offensichtlich
eine Fehlfunktion vor, die auf eine Verstopfung der Lei-
tung zwischen Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung und Schmutzflissigkeitsbehalter zuriickgeht.
[0019] Wenn beizu niedrigem Motorstrom jedoch den-
noch Schmutzflissigkeit in den Schmutzflissigkeitsbe-
héalter geférdert wird, ist die Bedingung fiir das zweite
Fehlersignal nicht erfillt, da offensichtlich keine Fehl-
funktion vorliegt, sondern vielmehr der Schmutzflissig-
keit selbst dazu fluhrt, dass nur eine geringe oder sogar



5 EP 4 295 739 A1 6

keine Luftstrdomung von der Absaugeinrichtung geférdert
werden muss, was ebenfalls zu einer Reduktion des Mo-
torstroms fihrt.

[0020] Bei dieser bevorzugten Ausfihrungsform wird
also nicht nur der Motorstrom der Absaugeinrichtung al-
leine dazu verwendet, eine Fehlfunktion zu detektieren,
sondern dies erfolgt in Kombination mit der Erfassung
der Menge der in den Schmutzflissigkeitsbehalter ge-
forderten Schmutzflissigkeit.

[0021] Andieser Stelle wird darauf hingewiesen, dass
es ein selbststandig erfinderisches Konzept ist, in einem
Zeitintervall sowohl den Motorstrom der Absaugeinrich-
tung als auch die in den Schmutzflissigkeitsbehalter ver-
brachte Menge von Schmutzflissigkeit zu erfassen und
dann ein Fehlersignal auszugeben, wenn sowohl die ge-
forderte Menge von Schmutzfliissigkeit als auch der Mo-
torstrom unter einer vorgegebenen Schwelle liegen.
[0022] Insbesondere kann die Bodenreinigungsma-
schine eine Einrichtung aufweisen, die ausgestaltet ist,
die Menge von Reinigungsfliissigkeit zu erfassen, die in-
nerhalb eines ersten Zeitintervalls der Reinigungsein-
richtung aus dem Reinigungsflissigkeitstank zugefiihrt
wird, sowie eine Einrichtung, die ausgestaltet ist, die
Menge von Schmutzfliissigkeit zu erfassen, die innerhalb
eines zweiten Zeitintervalls von der Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung hin zu dem Schmutzflissig-
keitstank abgefiihrt wird. Dariiber hinaus kann vorzugs-
weise auch eine Einrichtung vorgesehen sein, die aus-
gestaltet ist, die Starke des Versorgungsstroms in einem
dritten Zeitintervall zu erfassen.

[0023] In einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungs-
form sind der Reinigungsflissigkeitsbehalter und die
Reinigungseinrichtung durch eine Reinigungsfliissig-
keitsleitung zum Zufiihren von Reinigungsfliissigkeit ver-
bunden, wobei ein Durchflusssensor in der Reinigungs-
flissigkeitsleitung als Einrichtung zur Erfassung der
Menge von Reinigungsflissigkeit vorgesehen ist, die im
ersten Zeitintervall zugefiihrt wird. Die Verwendung ei-
nes Durchflusssensors in der Leitung ist eine zuverlas-
sige Mdglichkeit, die fragliche Menge an Reinigungsfliis-
sigkeit zu erfassen.

[0024] Alternativ zu dem Durchflusssensor oder in Er-
ganzung dazu ist es ebenfalls moglich, dass eine Reini-
gungsflissigkeitspumpe in der Reinigungsflissigkeits-
leitung vorgesehen ist, die ausgestaltet ist, die Menge
von Reinigungsfliissigkeit im ersten Zeitintervall zu er-
fassen, die der Reinigungseinrichtung zugefiihrt wird, so-
dass die Pumpe als Einrichtungzum Erfassen der Menge
von Reinigungsflissigkeit wirkt, die innerhalb eines ers-
ten Zeitintervalls der Reinigungseinrichtung aus dem
Reinigungsflissigkeitstank zugefihrt wird. In diesem Fall
entfallt die Notwendigkeit, neben der Pumpe noch einen
weiteren Sensor vorzusehen. Wenn noch ein Sensor vor-
gesehen ist, wird ein redundante System bereitgestellt,
dass auch bei Ausfall einer der beiden Einrichtungen zur
Erfassung der Durchflussmenge dennoch funktionsttich-
tig bleibt.

[0025] In einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungs-
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form ist eine erste Einrichtung zur Erfassung des Pegels
im Reinigungsflissigkeitsbehalter vorgesehen ist, wobei
durch Erfassung einer Anderung des Pegels im Reini-
gungsflissigkeitsbehalter im ersten Zeitintervall durch
die erste Einrichtung die Menge von Reinigungsflissig-
keit erfasst wird, die im ersten Zeitintervall zugefihrt wird.
In diesem Fall wird die der Reinigungseinrichtung zuge-
fiihrte Menge an Reinigungsfliissigkeit durch eine Ande-
rung des Pegels im Reinigungsflissigkeitsbehalter be-
stimmt. Dies lasst sich vorrichtungstechnisch einfach
realisieren. Insbesondere kann dies dadurch realisiert
werden, dass die erste Einrichtung zur Erfassung des
Pegels im Reinigungsflissigkeitsbehalter einen
Schwimmer aufweist, wobei die Veranderung von des-
sen Lage im ersten Zeitintervall erfasst wird, um dadurch
die Menge von Reinigungsfliissigkeit zu erfassen, die im
ersten Zeitintervall zugeflhrt wird.

[0026] Weiterhin ist es bevorzugt, wenn eine zweite
Einrichtung zur Erfassung des Pegels im Schmutzflis-
sigkeitsbehalter vorgesehen ist, wobei durch Erfassung
einer Anderung des Pegels im Schmutzfliissigkeitsbe-
halter im zweiten Zeitintervall durch die zweite Einrich-
tung die Menge von Reinigungsfliissigkeit erfasst wird,
die im ersten Zeitintervall zugefiihrt wird. Somit wird die-
ser bevorzugten Ausfiihrungsform die Menge der in den
Schmutz Flussigkeitsbehalter abgefiihrten Schmutzflis-
sigkeit ebenfalls aus einer Veranderung des Pegels darin
ermittelt. Indiesem Fall istes besonders bevorzugt, wenn
die zweite Einrichtung zur Erfassung des Pegels im
Schmutzflissigkeitsbehalter als Drucksensor ausgestal-
tet ist.

[0027] SchlieRlich wird in einem weiteren Aspekt der
vorliegenden Erfindung die obige Aufgabe durch eine Bo-
denreinigungsmaschine geldst, die ausgestaltet ist, das
erfindungsgeméafe Verfahren wie zuvor beschrieben
auszufihren.

[0028] Nachfolgend wird die vorliegende Erfindung an-
hand einer Zeichnung beschrieben, die lediglich ein be-
vorzugtes Ausflihrungsbeispiel darstellt, wobei

Figur 1  eine schematische Schnittdarstellung eines
Ausfiihrungsbeispiels einer erfindungsgema-
Ren Bodenreinigungsmaschine zeigt.

[0029] Figur 1 zeigt ein Ausfihrungsbeispiel einer er-

findungsgemafRen Bodenreinigungsmaschine 1, die
ausgestaltetist, eine Ausfiihrungsform eines erfindungs-
gemalen Verfahrens zum Betrieb einer solchen Maschi-
ne auszufihren.

[0030] Wie Figur 1 zu entnehmen ist, weist die Boden-
reinigungsmaschine 1 ein mehrere Rader 3 umfassen-
des Fahrwerk 5 auf, mit dem die Bodenreinigungsma-
schine 1 Uber eine zu reinigende Bodenflache 7 bewegt
werden kann. Dabeiweistdie Bodenreinigungsmaschine
1in dem hier gezeigten Ausfiihrungsbeispiel einen nicht
naher dargestellten Antrieb 8 auf, mit dem die hinteren
Rader 3 des Fahrwerks 5 angetrieben werden, sodass
sich die Bodenreinigungsmaschine 1 selbsttatig Giber die
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zu reinigende Bodenflache 7 bewegen kann. Dariiber
hinaus ist die hier dargestellte Bodenreinigungsmaschi-
ne 1 als sogenannter Roboter ausgebildet, d. h. sie kann
sich autonom, ohne dass sie durch einen Benutzer ge-
fuhrt wird, Giber die zu reinigende Bodenflache 7 bewe-
gen und erkennt selbsttatig Hindernisse und bestimmt
darauf basierend ihren Kurs.

[0031] Die vorliegende Erfindung ist jedoch nicht auf
derartige Roboter beschrankt, sondern kann bei jeder
Artvon Bodenreinigungsmaschine 1 Anwendung finden,
d. h. auch bei sogenannten Aufsitzmaschinen oder Ma-
schinen, beidenen der Benutzer hinter der Maschine her-
lauft.

[0032] Wie weiter Figur 1 zu entnehmen ist, weist die
Bodenreinigungsmaschine 1 eine Reinigungseinrich-
tung 9 auf, die eine hier als drehend angetriebenen Biirs-
te ausgebildetes Reinigungselements 11 umfasst, das
im Betrieb mitder zu reinigenden Bodenflache 7 eingreift.
Die Reinigungseinrichtung 9 ist zudem derart ausgestal-
tet, dass das Reinigungselement 11 gegeniber der zu
reinigenden Bodenflache 7 angehoben werden kann, so-
dass das Reinigungselement 11 dann nicht mit der zu
reinigenden Bodenflache 7 eingreift.

[0033] Wie weiter in Figur 1 zu erkennen ist, weist die
Reinigungseinrichtung 9 einen Auslass 13 auf, der Uiber
eine Reinigungsflissigkeitsleitung 15 mit einem Reini-
gungsflissigkeitsbehalter 17 verbunden ist, der in einem
Gehause 19 der Bodenreinigungsmaschine 1 aufgenom-
men ist. In der Reinigungsflissigkeitsleitung 15 ist ein
Durchflusssensor 21 vorgesehen, der eine Einrichtung
bildet, mit der die in einem Zeitintervall durch die Reini-
gungsflissigkeitsleitung 15 flieRende Menge an Reini-
gungsflissigkeit erfasst werden kann, die der Reini-
gungseinrichtung 9 zugeflhrt wird.

[0034] Dartiber hinaus ist in der Reinigungsflissig-
keitsleitung noch eine Pumpe 23 vorgesehen, die aus-
gestaltet ist, Reinigungsflissigkeit von dem Reinigungs-
flissigkeitsbehalter 17 hin zu dem Auslass 13 und damit
der Reinigungseinrichtung 9 zu férdern. Dabei kann die
Pumpe 23 in bevorzugter Weise derart ausgestaltet sein,
dass sie ebenfalls die in einem Zeitintervall von dem Rei-
nigungsflissigkeitsbehalter 17 hin zu dem Auslass 13
geférdert Menge an Reinigungsflissigkeit erfasst. Dies
kann in Erganzung zu Durchflusssensor 21 der Fall sein
oder als Alternative dazu. Wenn sowohl die Pumpe 23
als auch der Durchflusssensor 21 die pro Zeitintervall
geforderte Menge erfassen kénnen, ist ein redundantes
System gegeben.

[0035] Dartiber hinaus oder in Ergdnzung zu dem
Durchflusssensor 21 und der Pumpe 23 kann in dem
Flussigkeitsbehalter 17 eine erste Einrichtung vorgese-
hen sein, die ausgebildet ist, die Hohe des Pegels 25 der
Reinigungsflissigkeit in dem Reinigungsflissigkeitsbe-
halter 17 zu erfassen. Diese Einrichtung weist ein Fih-
rungselement 27 auf, das sich im Wesentlichen in verti-
kaler Richtung in dem Reinigungsflissigkeitsbehalter 17
erstreckt, wenn die Bodenreinigungsmaschine 1 auf ei-
ner horizontal verlaufenden zu reinigenden Bodenflache
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7 angeordnet ist. An dem Fihrungselement 27 ist ein
Schwimmer 29 gefiihrt, dessen Lage erfasst werden
kann. Auf Grundlage der Anderung der Lage des
Schwimmers 29 dieser Schwimmereinrichtung 27, 29 in-
nerhalb eines Zeitintervalls kann dann ebenfalls die Men-
ge an Reinigungsflissigkeit ermittelt werden, die wah-
rend dieses Zeitintervalls der Reinigungseinrichtung 9
zugefihrt worden ist.

[0036] SchlieRlich kann als Alternative zu dem Durch-
flusssensor 21, der Pumpe 23 oder der Schwimmerein-
richtung 27, 29 oder in Ergénzung dazu noch ein erster
Drucksensor 31 im Bodenbereich des Reinigungsfliis-
sigkeitstanks 17 vorgesehen sein, dessen Signal ein
MaR fur den Schweredruck der Reinigungsflissigkeit in
dem Reinigungsflissigkeitsbehalter 17 ist. Damit ist es
dann auch méglich, tUber diesen ersten Drucksensor 31
die in einem Zeitintervall der Reinigungseinrichtung 9 zu-
gefiihrte Reinigungsflissigkeit zu bestimmen bzw. zu er-
fassen.

[0037] Weiter istin Figur 1 zu erkennen, dass die Bo-
denreinigungsmaschine 1 in dem Gehause 19 noch ei-
nen Schmutzflissigkeitsbehalter 33 aufweist, dessen
oberer Bereich mitdem Einlass einer Absaugeinrichtung
35 in Verbindung steht, die von einem Elektromotor 37
angetrieben wird, wobei es sich in einer bevorzugten
Ausfihrungsform um eine sogenannte Saugturbine han-
delt bei der der Elektromotor 37 ein Lufterrad drehend
antreibt. Den Absaugeinrichtung ist damit ausgestaltet,
den Schmutzflissigkeitsbehalter 33 mit einem Unter-
druck gegenliber der Umgebung der Bodenreinigungs-
maschine 1 zu beaufschlagen. SchlieBlich ist der Elek-
tromotor 37 derart ausgestaltet bzw. mit einer entspre-
chenden Einrichtung versehen, sodass ein Signal er-
zeugt werden kann, das ein MaR fiir den von dem Elek-
tromotor 37 aufgenommene Strom ist. Es lasst sich also
ein Signal erzeugen, dass die Héhe des Motorstroms
wiedergibt, den der Elektromotor 37 in einem Zeitintervall
aufnimmt.

[0038] Weiterhin ist in Figur 1 zu erkennen, dass in
dem Schmutzflissigkeitsbehalter 33 ein zweiter und ein
dritter Drucksensor 39, 41 vorgesehen sind. Der zweite
Drucksensor 39 ist ausgestaltet, den Schweredruck der
Schmutzflissigkeit im Bodenbereich des Schmutzflis-
sigkeitsbehalter 33 zu erfassen und ein entsprechendes
Signal zu erzeugen. Der dritte Drucksensor erfasst den
Druck oberhalb des Pegels 43 der Schmutzflissigkeit in
dem Schmutzflissigkeitsbehalter 33, da dieser Druck
aufgrund der Absaugeinrichtung 35 gegen tiber dem Um-
gebungsdruck abgesenktist. Aus den Signalen des zwei-
ten und dritten Drucksensors 39, 41 lasst sich dann der
Pegel 43 im Schmutzflissigkeitsbehalter 33 in an sich
bekannter Weise bestimmen. Dartiber hinaus kann damit
auch die Veranderung des Pegels 43 und damit die in
einem Zeitintervall dem Schmutzflissigkeitsbehalter 33
zugefiuihrte Menge an Schmutzflissigkeit ermittelt wer-
den.

[0039] An dieser Stelle ist darauf hinzuweisen, dass
die vorliegende Erfindung nicht darauf beschrankt ist,
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dass der Pegel 43 in dem Schmutzflissigkeitsbehalter
33 und damit die in einem Zeitintervall zugefiihrte Menge
an Schmutzflissigkeit mittels Drucksensoren bestimmt
wird.

[0040] Hier sind auch alternative Lésungen wie bei-
spielsweise die Verwendung eines Schwimmers denk-
bar.

[0041] WieweiterFigur 1zu entnehmenist, istderobe-
re Bereich des Schmutzflissigkeitsbehalters 33 uber ei-
ne Schmutzflissigkeitsleitung 45 mit einer Schmutzflis-
sigkeitsaufnahmeeinrichtung 47 verbunden, die in dem
hier dargestellten bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel als
sogenannter Saugfull ausgebildetist. Der Saugful’ weist
eine vordere Dichtlippe 49 auf, die in dem Bereich, in
dem sie an der zu reinigenden Bodenflache 7 angelegt,
sich davon weg erstreckende Schlitze aufweist, und eine
hintere Dichtlippe 51, die nicht geschlitzt ist. Die Dicht-
lippen 49, 51 und der Saugful} erstrecken sich im We-
sentlichen Gber die Breite der Bodenreinigungsmaschine
1, und der Bereich zwischen den Dichtlippen 49, 51 ist
Uber die Schmutzflissigkeitsleitung 45 mit dem
Schmutzflissigkeitsbehalter 33 verbunden und wird so-
mit mit einem Unterdruck beaufschlagt, wenn die Absau-
geinrichtung 35 in Betrieb ist. Dieser Unterdruck sorgt
dafir, dass sich auf der zu reinigenden Bodenflache 7
befindliche Schmutzflissigkeit in den Schmutzflissig-
keitsbehalter 33 gesaugt wird.

[0042] Wenn die Schmutzflissigkeitsleitung 45 ver-
stopft ist oder wenn der Zwischenraum zwischen den
Dichtlippen 49, 51 der Schmutzflissigkeitsabsaugein-
richtung 47 vollstandig mit Schmutzflissigkeit gefillt ist,
sodass keine Umgebungsluft in diesem Zwischenraum
eindringen kann, muss die Absaugeinrichtung 35 nur ei-
ne geringe Luftmenge férdern, um den Unterdruckin dem
Schmutzflissigkeitsbehalter 33 aufrecht zu erhalten. Da-
durch ergibt sich, dass in diesen Situationen der Motor-
strom des Elektromotors 37, der die Absaugeinrichtung
35 antreibt, gegeniiber dem Normalbetrieb reduziert ist.
[0043] SchlieBlich ist zu erkennen, dass die Bodenrei-
nigungsmaschine 1 eine Steuerung 53 aufweist, die Uber
Leitungen mit dem Elektromotor 37, der Schwimmerein-
richtung 27, 29, der Pumpe 23, dem Durchflusssensor
21, dem Antrieb 7 sowie den Drucksensoren 31, 39, 41
steht, sodass die zuvor genannten Bauteile ihre Signale
an die Steuerung 53 Ubermitteln kdnnen.

[0044] Durch diese Signalverbindung ist es mdglich,
dass der Durchflusssensor 21, die Pumpe 23, die
Schwimmereinrichtung 27, 29 sowie der erste Drucksen-
sor 31 jeweils ein Signal an die Steuerung 53 libermitteln,
das ein MaR fiir die Menge an Reinigungsflissigkeit ist,
die in einem ersten Zeitintervall von dem Reinigungsfliis-
sigkeitsbehalter 17 dem Auslass 13 und damit der Rei-
nigungseinrichtung 9 zugefiihrt wird. Ahnlich kénnen der
zweite Drucksensor 39 und der dritte Drucksensor 41
ebenfalls ein Signal an die Steuerung 53 Uibermitteln, das
ein Mal fir die Schmutzflissigkeitsmenge ist, die in ei-
nem zweiten Zeitintervall von der Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung 47 aufgenommen und in den
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Schmutzflissigkeitsbehalter 33 abgefiihrt wird.

[0045] Das zuvor beschriebene Ausfiihrungsbeispiel
einer Bodenreinigungsmaschine 1 kann in der nachfol-
gend beschriebenen Art und Weise betrieben werden.
[0046] Die Bodenreinigungsmaschine 1 wird mithilfe
des Fahrwerks 5 und des Antriebs 8 Uber die zu reini-
gende Bodenflache 7 bewegt, wobei dies im vorliegen-
den Fall selbsttatig erfolgt und die Steuerung 53 zudem
mithilfe nicht dargestellter Sensoren eine Route ermittelt,
entlang derer die Bodenreinigungsmaschine 1 die zu rei-
nigende Bodenflache 7 reinigt. Dabei wird kontinuierlich
mithilfe der Pumpe 23 Reinigungsflissigkeit aus dem
Reinigungsflissigkeitsbehalter 17 durch die Reinigungs-
flissigkeitsleitung 15 in den Bereich der Reinigungsein-
richtung 9 zugefiihrt. Mithilfe der angetriebenen Reini-
gungselements 11 wird dann Schmutz von der zu reini-
genden Bodenflache geldst, wahrend sich die Bodenrei-
nigungsmaschine 1 in Figur 1 gesehen weiter nach
rechts bewegt, sodass dann die mit Schmutz beladene
Reinigungsflissigkeit und damit die Schmutzflissigkeit
in den Bereich der Schmutzaufnahmeeinrichtung 47 ge-
langt. Parallel zum Zufiihren von Reinigungsflissigkeit
istauch die Absaugeinrichtung 35 mit dem damit verbun-
denen Elektromotor 37 in Betrieb, sodass in dem
Schmutzflissigkeitsbehalter 33 ein Unterdruck erzeugt
wird. Aufgrund dieses Unterdrucks wird Schmutzflissig-
keit, die in den Bereich der Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung 47 und damit zwischen die Dichtlippen 49,
51 gelangt, durch die Schmutzflissigkeitsleitung 45 ab-
gesaugt und in den Schmutzflissigkeitsbehalter 33 ab-
gefiihrt, sofern die Schmutzflissigkeitsleitung 45 nicht
verstopft ist oder die Schmutzaufnahmeeinrichtung 47
anderweitig eine Fehlfunktion hat.

[0047] Wahrend des Bewegens der Bodenreinigungs-
maschine 1 Giber die Bodenflache 7 und dem Aufbringen
von Reinigungsflissigkeit und dem Abflihren von
Schmutzflissigkeit werden wiederholt immer die folgen-
den Schritte ausgefihrt.

[0048] Wahrend eines ersten Zeitintervalls wird mit Hil-
fe des Durchflusssensors 21 die auf die zu reinigende
Bodenflache 7 aufgebrachte Menge von Reinigungsfliis-
sigkeit erfasst. Alternativ zu dem Durchflusssensor 21
kann dies auch mithilfe der Pumpe 23, mittels der
Schwimmereinrichtung 27, 29 oder des ersten Drucksen-
sors 31inderbereits beschriebenen Weise erfolgen. Das
Erfassen dieser Menge wahrend des ersten Zeitintervalls
erfolgt auf der Grundlage des jeweils an die Steuerung
53 Ubermittelten Signals. Dabei kann das Signal des
Durchflusssensors 21, der Pumpe 23, der Schwimmer-
einrichtung 27, 29 und/oder des ersten Drucksensor 31
in der Steuerung 53 wahrend des ersten Zeitintervalls
integriert werden, sodass das integrierte Signal dann ein
MalR fur die wahrend des ersten Zeitintervalls auf die zu
reinigende Bodenflache 7 aufgebrachte Reinigungsflis-
sigkeit ist.

[0049] Analog wird mithilfe des zweiten und dritten
Drucksensors 39, 41 und den davon erzeugten Signalen
wahrend eines zweiten Zeitintervalls die Menge der
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Schmutzflissigkeit erfasst, die wahrend dieses zweiten
Zeitintervalls in den Schmutzflissigkeitsbehalter 33 ab-
gefuhrt wird. Auch in diesem Fall kann diese Menge
durch Integration der jeweiligen Signale bestimmt wer-
den. Dabei wird insbesondere das Signal des dritten
Drucksensors 41 von dem des zweiten Drucksensor 39
abgezogen, um den Effekt des oberhalb des Pegels 43
in dem Schmutzflissigkeitsbehalters 33 herrschenden
Unterdrucks zu bertlcksichtigen.

[0050] Das erste Zeitintervall und das zweite Zeitinter-
vall sind vorzugsweise zeitlich derart gegeneinander ver-
setzt, dass das zweite Zeitintervall etwas spater startet
als das erste Zeitintervall. Es ist aber auch méglich, dass
die Zeitintervalle zeitlich parallel laufen. Wird jedoch die
erste Alternative verwendet, berlcksichtigt dies, dass
aufgrund der Bewegung der Bodenreinigungsmaschine
1 immer eine gewisse Zeitspanne zwischen dem Auf-
bringen einer gewissen Menge Reinigungsflissigkeit
und dem Abfiihren genau dieser Menge liegen muss.
[0051] SchlieBlich wird wahrend des zweiten Zeitinter-
valls auch noch das Signal des Motorstroms des Elek-
tromotors 37 der Absaugeinrichtung 35 erfasst, wobei
dies ebenfalls durch Integration des Stromsignals in der
Steuerung 53 erfolgen kann.

[0052] Wenn das Signal, das die Menge der aufge-
brachten Reinigungsflissigkeit wiedergibt, groRer ist als
ein erster Schwellwert, zeigt dies an, dass tatsachlich
Reinigungsflissigkeit auf die zu reinigende Bodenflache
7 aufgebracht wird. Wenn dann die wahrend des zweiten
Zeitintervalls abgefiihrten Schmutzfliissigkeitsmenge ei-
nen zweiten Schwellwert unterschreitet, wird keine aus-
reichende Menge Schmutzflissigkeit abgefiihrt, obwohl
Reinigungsflissigkeit aufgebracht wird. Wenn also die
Menge der Reinigungsflissigkeit, die wahrend des ers-
ten Zeitintervalls aufgebracht wird, den ersten Schwell-
wert Uberschreitet und wahrend der Prifung die Menge
der wahrend des zweiten Zeitintervalls abgefiihrten
Schmutzflissigkeit den zweiten Schwellwert unter-
schreitet, liegt eine Fehlfunktion vor, und die Steuerung
gibtein erstes Fehlersignal aus. Eine solche Fehlfunktion
kann beispielsweise dadurch verursacht sein, dass die
Dichtlippen 49, 51 der als Saugfull ausgestalteten
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung 47 verschlis-
sen sind, sodass kein ausreichender Unterdruck in dem
Saugfull erzeugt wird, oder dass die Schmutzflissig-
keitsleitung 45 zwischen der Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung 47 und dem Schmutzflissigkeitsbehalter
33 gerissen oder undicht ist. Das Fehlersignal kann bei-
spielsweise dazu verwendet werden, den Antrieb 8 zu
stoppen, sodass die Bodenreinigungsmaschine 1 stehen
bleibt. Dadurch wird verhindert, dass gréRere Bereiche
der zu reinigenden Bodenflache zwar mit Reinigungs-
flissigkeit beaufschlagt werden, die Schmutzflissigkeit
aber nicht wieder abgefiihrt wird. AuRerdem kann das
erste Fehlersignal verwendet werden, um die Pumpe 23
abzuschalten.

[0053] AuRerdem wird geprift, ob die wahrend des
zweiten Zeitintervalls abgefiihrte Schmutzflissigkeits-
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menge bzw. das darauf basierend erzeugte Signal dafir
einen dritten Schwellwert unterschreitet. Wenn gleich-
zeitig auch der Motorstrom des Elektromotors 37 bzw.
das darauf basierende Signal einen vierten Schwellwert
unterschreitet, zeigtdies an, dass entweder die Schmutz-
flissigkeitsleitung 45 oder die Schmutzflissigkeitsauf-
nahmeeinrichtung 47 verstopft sind, sodass keine
Schmutzflissigkeit in den Schmutzflissigkeitsbehalter
33 gelangen kann. Dies ist ebenfalls eine Fehlfunktion,
und es wird von der Steuerung 53 in diesem Fall ein
zweites Fehler Signal erzeugt, das wiederum dazu ver-
wendet werden kann, den Antrieb 8 und/oder die Pumpe
23 zu stoppen.

[0054] Wenn jedoch das Signal des Motorstroms den
vierten Schwellwert unterschreitet, gleichzeitig aber das
Signal fir die wahrend des zweiten Zeitintervalls abge-
fuhrte Schmutzflissigkeitsmenge Uber dem dritten
Schwellwert liegt, zeigt dies an, dass die Schmutzflis-
sigkeitsaufnahmeeinrichtung 47  vollstdndig  mit
Schmutzflissigkeit gefiilltist, sodass keine Luftstrémung
durch die Schmutzflissigkeitsleitung 45 erfolgen kann.
In diesem Fall ist der niedrige Motorstroms also nicht mit
einer Fehlfunktion verbunden, und es wird auch kein Feh-
lersignal von der Steuerung 53 erzeugt.

[0055] Das Ausflihrungsbeispiel des erfindungsgema-
Ren Betriebsverfahrens fiir die Bodenreinigungsmaschi-
ne 1 ermdglicht also, dass Fehlfunktionen, bei denen
Schmutzflissigkeit auf der zu reinigenden Bodenflache
7 verbleiben wiirde, zuverlassig erfasst werden. Dartiber
hinaus wird auch durch die parallele Erfassung des Mo-
torstroms und der Menge der abgefiihrten Schmutzflis-
sigkeit ermdglicht, dass das Signal des Motorstroms des
Elektromotors 37 ebenfalls zur Fehlerbestimmung ver-
wendet werden kann.

Bezugszeichenliste:

[0056]

1 Bodenreinigungsmaschine

3 Rad

5 Fahrwerk

7 zu reinigende Bodenflache

8 Antrieb

9 Reinigungseinrichtung

11 Reinigungselement

13  Auslass

15  Reinigungsflissigkeitsleitung
17  Reinigungsflissigkeitsbehalter

19  Gehause
21 Durchflusssensor
23  Pumpe

25  Pegel Reinigungsflissigkeit
27  Fuhrungselement

29  Schwimmer

31  erster Drucksensor

33  Schmutzflissigkeitsbehalter
35  Absaugeinrichtung
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37  Elektromotor

39  zweiter Drucksensor

41  dritter Drucksensor

43  Pegel Schmutzflissigkeit

45  Schmutzflissigkeitsleitung

47  Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
49  vordere Dichtlippe

51  hintere Dichtlippe

53  Steuerung

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betrieb einer Bodenreinigungsma-

schine (1), wobei die Bodenreinigungsmaschine (1)
einen Reinigungsflissigkeitsbehalter (17), einen
Schmutzflissigkeitsbehalter (33) sowie ein Fahr-
werk (5)zum Bewegen der Bodenreinigungsmaschi-
ne (1) Uber eine zu reinigende Bodenflache (7) auf-
weist,

wobei die Bodenreinigungsmaschine (1) eine
Reinigungseinrichtung (9) mit Reinigungsele-
menten (11) aufweist, die ausgestaltet sind, mit
der zu reinigenden Bodenflache (7) einzugrei-
fen,

wobei die Reinigungseinrichtung (11) mit dem
Reinigungsflissigkeitsbehalter (17) zum Zufiih-
ren von Reinigungsflissigkeit zu der Reini-
gungseinrichtung (11) verbunden und ausge-
staltet ist, Reinigungsflissigkeit auf die zu reini-
gende Bodenflache (7) aufzubringen,

wobei die Bodenreinigungsmaschine (1) eine
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung (47)
aufweist, die zum Abfiihren von Schmutzflissig-
keit von der Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (47) zu dem Schmutzflissigkeitsbehal-
ter (33) mit diesem verbunden und ausgestaltet
ist, Schmutzflissigkeit von der zu reinigenden
Bodenflache (7) aufzunehmen,

wobei das Verfahren die folgenden Schritte auf-
weist:

- Bewegen der Bodenreinigungsmaschine
(1) tber eine zu reinigende Bodenflache (7),
- wahrend des Bewegens Erfassen der
Menge von Reinigungsflissigkeit, die in-
nerhalb eines ersten Zeitintervalls der Rei-
nigungseinrichtung (11) aus dem Reini-
gungsflissigkeitstank (17) zugefihrt wird,
- wahrend des Bewegens Erfassen der
Menge von Schmutzflissigkeit, die inner-
halb eines zweiten Zeitintervalls von der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
(47) hin zu dem Schmutzflissigkeitsbehal-
ter (33) abgefihrt wird,

- Vergleichen der erfassten Menge von Rei-
nigungsflissigkeit mit einem ersten
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Schwellwert,

- Vergleichen der erfassten Menge von
Schmutzflissigkeit mit einem zweiten
Schwellwert,

- Ausgeben eines ersten Fehlersignals,
wenn die erfasste Menge von Reinigungs-
flissigkeit grofer als der erste Schwellwert
und die erfasste Menge von Schmutzflis-
sigkeit kleiner als der zweite Schwellwert
ist.

Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Bodenreini-
gungsmaschine (1) eine Absaugeinrichtung (35)
aufweist, die den Schmutzflissigkeitsbehalter (33)
mit Unterdruck beaufschlagt und die einen elektri-
schen Antriebsmotor (37) aufweist, der im Betrieb
mit einer Spannung mit einer vorgegebenen Starke
versorgt wird, sodass ein Versorgungsstrom durch
den Antriebsmotor (37) flief3t,

wobei die Starke des Versorgungsstroms in ei-
nem dritten Zeitintervall erfasst wird,

wobei die erfasste Starke des Versorgungs-
stroms mit einem dritten Schwellwert verglichen
wird,

wobei die erfasste Menge von Schmutzflissig-
keit mit einem vierten Schwellwert verglichen
wird und

wobei ein zweites Fehlersignal ausgegeben
wird, wenn die erfasste Starke des Versor-
gungsstroms kleiner als der dritte Schwellwert
ist und die erfasste Menge von Schmutzfliissig-
keit kleiner als der vierte Schwellwert ist.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Bo-
denreinigungsmaschine (1) eine Einrichtung auf-
weist, die ausgestaltet ist, die Menge von Reini-
gungsflissigkeit zu erfassen, die innerhalb eines
ersten Zeitintervalls der Reinigungseinrichtung (11)
aus dem Reinigungsflissigkeitstank (17) zugeflhrt
wird, und

wobei die Bodenreinigungsmaschine (1) eine Ein-
richtung aufweist, die ausgestaltetist, die Menge von
Schmutzflissigkeit zu erfassen, die innerhalb eines
zweiten Zeitintervalls von der Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung (47) hin zu dem Schmutzflis-
sigkeitsbehalter (33) abgefiihrt wird.

Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, wobei die Bo-
denreinigungsmaschine (1) eine Einrichtung auf-
weist, die ausgestaltet ist, die Starke des Versor-
gungsstroms in einem dritten Zeitintervall zu erfas-
sen.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspru-
che 1 bis 4, wobei das Fahrwerk (5) der Bodenrei-
nigungsmaschine (1) einen Antrieb (8) aufweist, der
ausgestaltet ist, das Fahrwerk anzutreiben, um die
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Bodenreinigungsmaschine (1) Gber die zu reinigen-
de Bodenflache (7) zu bewegen und

wobei der Antrieb (8) abgeschaltet wird, wenn das
erste oder das zweite Fehlersignal vorliegt.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 1 bis 5, wobei die Bodenreinigungsmaschine (1)
als autonom fahrende Bodenreinigungsmaschine
(1) ausgestaltet ist.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 1 bis 6, wobei der Reinigungsfliissigkeitsbehal-
ter (17) und die Reinigungseinrichtung (9) durch eine
Reinigungsflissigkeitsleitung (15) zum Zufiihren
von Reinigungsflissigkeit verbunden sind und
wobei ein Durchflusssensor (21) in der Reinigungs-
flissigkeitsleitung (15) als Einrichtung zur Erfassung
der Menge von Reinigungsfliissigkeit vorgesehen
ist, die im ersten Zeitintervall zugefihrt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 1 bis 7, wobei der Reinigungsflissigkeitsbehal-
ter (17) und die Reinigungseinrichtung (11) durch
eine Reinigungsflissigkeitsleitung (15) zum Zufiih-
ren von Reinigungsflissigkeit verbunden sind und
wobei eine Reinigungsflissigkeitspumpe (23) in der
Reinigungsflissigkeitsleitung (15) vorgesehen ist,
die ausgestaltet ist, die Menge von Reinigungsflis-
sigkeit im ersten Zeitintervall zu erfassen, die der
Reinigungseinrichtung (11) zugefiihrt wird, sodass
die Pumpe (23) als Einrichtung zum Erfassen der
Menge von Reinigungsflissigkeit wirkt, die innerhalb
eines ersten Zeitintervalls der Reinigungseinrich-
tung (11) aus dem Reinigungsflissigkeitsbehalter
(17) zugefihrt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 1 bis 8, wobei eine erste Einrichtung (27, 29) zur
Erfassung des Pegels (25) im Reinigungsflissig-
keitsbehalter vorgesehen ist und

wobei durch Erfassung einer Anderung des Pegels
(25) im Reinigungsflissigkeitsbehalter (17) im ers-
ten Zeitintervall durch die erste Einrichtung die Men-
ge von Reinigungsflissigkeit erfasst wird, die im ers-
ten Zeitintervall zugefuihrt wird.

Verfahren nach Anspruch 9, wobei die erste Einrich-
tung (27, 29) zur Erfassung des Pegels (25) im Rei-
nigungsflissigkeitsbehalter (17) einen Schwimmer
(29) aufweist, wobei die Verdnderung von dessen
Lage im ersten Zeitintervall erfasst wird, um dadurch
die Menge von Reinigungsflissigkeit zu erfassen,
die im ersten Zeitintervall zugefihrt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 1 bis 10, wobei eine zweite Einrichtung zur Er-
fassung des Pegels (43) im Schmutzflissigkeitsbe-
halter (33) vorgesehen ist und
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12.

13.

wobei durch Erfassung einer Anderung des Pegels
(43) im Schmutzflissigkeitsbehalter (33) im zweiten
Zeitintervall durch die zweite Einrichtung die Menge
von Reinigungsflissigkeit erfasst wird, die im ersten
Zeitintervall zugefuhrt wird.

Verfahren nach Anspruch 11, wobei die zweite Ein-
richtung zur Erfassung des Pegels (43) im Schmutz-
flissigkeitsbehalter als Drucksensor (39, 41) ausge-
staltet ist.

Bodenreinigungsmaschine, die ausgestaltet ist, das
Verfahren nach einem oder mehreren der Anspru-
che 1 bis 12 auszufiihren.
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