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VERFAHREN ZUM BETREIBEN EINES SELBSTFAHRENDEN REINIGUNGSGERATS UND

SELBSTFAHRENDES REINIGUNGSGERAT

Es wird ein Verfahren zum Betreiben eines

selbstfahrenden Reinigungsgerats vorgeschlagen, wo-
bei das Reinigungsgerat eine vorzugsweise aufklappba-
re Abdeckung und einen Abstandsmesser zum Messen

des Abstands des Reinigungsgerats von Objekten in sei-
ner Umgebung aufweist. Erfindungsgemaf wird der Ab-
standsmesser dazu verwendet, eine gedffnete Stellung
der Abdeckung zu erkennen.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Betreiben eines selbstfahrenden Reinigungsgerats
nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 und ein selbst-
fahrendes Reinigungsgerat nach dem Oberbegriff des
Anspruchs 9.

[0002] Ausdem Stand der Technik sind sich selbsttatig
fortbewegende bzw. selbstfahrende Reinigungsgerate
insbesondere als (teil-)autonome Staubsaugerroboter
oder Wischroboter bzw. kombinierte Saug-Wisch-Robo-
ter zur Reinigung von Flachen, wie FuRbdden, bekannt.
[0003] Diese Reinigungsgerate weisen Ublicherweise
einen Schmutzbehalter zur Aufnahme von Schmutz, der
mittels des Reinigungsgerats von der zu reinigenden FIa-
che entfernt wird, auf. Es sollte sichergestellt werden,
dass der Schmutzbehalter bzw. eine Abdeckung des
Schmutzbehalters wahrend eines Reinigungsvorgangs
geschlossen ist. Das Reinigungsgerat sollte also erken-
nen, ob der Schmutzbehalter bzw. die Abdeckung geoff-
net oder geschlossen ist.

[0004] Aus dem Stand der Technik ist es bekannt, ei-
nen elektrischen Schalter vorzusehen, der die Stellung
bzw. den Offnungsstatus der Abdeckung des Schmutz-
behalters detektiert bzw. mittels dessen eine gedffnete
Stellung der Abdeckung erkannt wird.

[0005] Hierbei besteht einerseits der Nachteil, dass
der elektrische Schalter fehleranfallig ist, da der elektri-
sche Schalter in der Nahe des Schmutzbehalters ange-
ordnetist und es so leicht zu Fehlern bzw. Funktionsaus-
fallen des Schalters durch Verschmutzungen kommen
kann.

[0006] Des Weiteren entstehen Kosten fir das Vorse-
hen des elektrischen Schalters an die damit verbundene
Peripherie, wie Kabelbaume und einen entsprechend
ausgebildeten Microcontroller zur Kommunikation mit
dem Schalter.

[0007] Der vorliegenden Erfindung liegt deshalb die
Aufgabe zugrunde, ein verbessertes Verfahren zum Be-
treiben eines selbstfahrenden Reinigungsgerats und ein
verbessertes selbstfahrendes Reinigungsgerat anzuge-
ben, vorzugsweise wobei die Erkennung einer gedffne-
ten Abdeckung, insbesondere eines Schmutzbehalters,
einfacher und/oder fehlerunanfalliger ist und/oder wobei
Kosten reduziert werden kénnen.

[0008] Die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe
wird durch ein Verfahren zum Betreiben eines selbstfah-
renden Reinigungsgerats gemafl Anspruch 1 oder ein
selbstfahrendes Reinigungsgerat gemal Anspruch 9 ge-
I6st. Vorteilhafte Weiterbildungen sind Gegenstand der
Unteranspriiche.

[0009] Ein Reinigungsgeratim Sinne der vorliegenden
Erfindung ist vorzugsweise ein (teil-)autonomer bzw.
selbstfahrender Staubsaugerroboter, im Folgenden
Saugroboter genannt, oder Wischroboter bzw. kombi-
nierter Saug-Wisch-Roboter. Es kann sich bei einem Rei-
nigungsgerat im Sinne der vorliegenden Erfindung aber
auch um eine sonstige Vorrichtung zur Reinigung
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und/oder Pflege von Flachen, insbesondere FuRbdden,
handeln. Beispielsweise sind auch Poliergerate bzw. -ro-
boter, Fensterputzgerate bzw. -roboter oder Rasenméah-
gerate bzw. -roboter grundsatzlich als Reinigungsgerat
im Sinne der vorliegenden Erfindung zu verstehen.
[0010] Das erfindungsgeméafe Verfahren betrifft das
Betreiben eines selbstfahrenden Reinigungsgerats. Das
Reinigungsgerat weist eine Abdeckung und einen Ab-
standsmesser zum Messen des Abstands des Reini-
gungsgerats von Objekten in seiner Umgebung auf. Die
Abdeckung ist vorzugsweise aufklappbar und dient ins-
besondere zur Abdeckung eines Schmutzbehalters, ins-
besondere Staubbehélters, des Reinigungsgerats. Es
kann sich aber auch um eine sonstige Abdeckung han-
deln.

[0011] Erfindungsgemal® wird der Abstandsmesser
dazu verwendet, eine gedffnete Stellung der Abdeckung
zu erkennen. Mit anderen Worten wird also mittels des
Abstandsmessers eine gedffnete Stellung der Abde-
ckung erkannt. Hierdurch kann die Erkennung einer ge-
offneten Abdeckung auf einfache, kostengtinstige und
fehlerunanfallige Weise erfolgen.

[0012] Eine Erkennung einer gedffneten Stellung der
Abdeckung mittels des Abstandsmessers erfolgt vor-
zugsweise dadurch, dass mit dem Abstandsmesser ein
Abstand gemessen wird und der gemessene Abstand
mit einem Referenzwert verglichen wird. Wenn der Ver-
gleich ergibt, dass der gemessene Abstand kleiner ist
als der Referenzwert, wird dies vorzugsweise als geoff-
nete Stellung der Abdeckung gewertet.

[0013] Es ist bevorzugt, dass sowohl dem gemesse-
nen Abstand als auch dem Referenzwert jeweils eine
Richtung zugeordnet ist und es nur dann als gedffnete
Stellung der Abdeckung gewertet wird, wenn der Ver-
gleich ergibt, dass sowohl der gemessene Abstand klei-
ner ist als der Referenzwert als auch die Richtung des
gemessenen Abstands mit der Richtung des Referenz-
werts Ubereinstimmt. Hierdurch kann sichergestellt wer-
den, dass der kleinere gemessene Abstand tatsachlich
durch die gedffnete Abdeckung verursacht ist.

[0014] Der Referenzwert reprasentiert vorzugsweise
einen Abstand zu einer AuRenkante eines Reinigungs-
gerats. Vorzugsweise wird also die gedffnete Stellung
der Abdeckung dadurch erkannt, dass ein Abstand ge-
messen wird, der kleiner ist als der Abstand bis zur Au-
Renkante des Reinigungsgerats. Der Referenzwert bzw.
der durch den Referenzwert reprasentierte Abstand ist
vorzugsweise ein Mindestabstand, insbesondere der
Mindestabstand zur Aufenkante des Reinigungsgerats
von dem Abstandsmesser gesehen in Richtung der Ab-
deckung bzw. in einem Winkelbereich des Messbereichs
des Abstandsmessers, in dem die Abdeckung sich in ei-
ner gedffneten Stellung befindet.

[0015] Bei dem Verfahren wird vorzugsweise eine
Warnmeldung ausgegeben und/oder ein Reinigungsvor-
gang abgebrochen, unterbrochen und/oder verhindert,
wenn eine gedffnete Stellung der Abdeckung erkannt
wird. Hierdurch wird die Betriebssicherheit erhoht.
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[0016] Das selbstfahrende Reinigungsgerat gemaf
der vorliegenden Erfindung weist eine vorzugsweise auf-
klappbare Abdeckung und einen Abstandsmesser zum
Messen des Abstands des Reinigungsgerats von Objek-
ten in seiner Umgebung auf und ist zur Durchfiihrung
des hierin beschriebenen Verfahrens ausgebildet.
[0017] Es ist bevorzugt, dass die Abdeckung in einer
geschlossenen Stellung biindig mit einem Gehéause des
Reinigungsgerats abschliet und in einer gedffneten
Stellung von dem Gehause abragt. Hierdurch befindet
sich die Abdeckung in der gedffneten Stellung vorzugs-
weise im Erfassungsbereich des Abstandsmessers, so
dass ein Erkennen der gedffneten Stellung der Abde-
ckung mittels des Abstandsmessers ermdglicht ist.
[0018] Die Abdeckung ist vorzugsweise auf einer
Oberseite des Reinigungsgerats angeordnet.

[0019] Vorzugsweise ist die Abdeckung in einer ge-
schlossenen Stellung zumindest im Wesentlichen hori-
zontal ausgerichtet und in einer gedffneten Stellung zu-
mindest vertikal ausgerichtet. Dies ermdglicht das Erken-
nen der gedffneten Stellung mittels des Abstandsmes-
sers.

[0020] Die Abdeckung dient vorzugsweise zum Abde-
cken und/oder VerschlieRen eines Schmutzbehélters,
insbesondere Staubbehalters, des Reinigungsgerats. Es
kann sich jedoch auch um eine andere Abdeckung oder
einen ebenfalls unter diesem Begriff zu verstehenden
ausklappbaren Tragegriff fir das Reinigungsgerat han-
deln.

[0021] DerAbstandsmesseristvorzugsweise aufeiner
Oberseite des Reinigungsgerats angeordnet.

[0022] Vorzugsweise ist der Abstandsmesser ein La-
serabstandsmesser. Dies ermdglicht eine zwei- bzw.
dreidimensionale Erfassung der Umgebung des Reini-
gungsgerats und die Erstellung einer Karte des Raums
bzw. der Reinigungsflache, in dem bzw. auf der sich das
Reinigungsgerat befindet. Hierdurch kann eine beson-
ders effiziente Reinigung erfolgen, indem eine Karte des
Raums bzw. der Reinigungsflache erstellt wird und ein
entsprechender Reinigungsplan bzw. -pfad festgelegt
wird.

[0023] Die vorgenannten Aspekte, Merkmale und Ver-
fahrensschritte der vorliegenden Erfindung sowie die
sich aus den Ansprichen und der nachfolgenden Be-
schreibung ergebenen Aspekte, Merkmale und Verfah-
rensschritte der vorliegenden Erfindung kénnen grund-
satzlich unabhangig voneinander, aber auch in beliebi-
ger Kombination bzw. Reihenfolge realisiert werden.
[0024] Weitere Aspekte, Vorteile, Merkmale und Ei-
genschaften der vorliegenden Erfindung ergeben sich
aus den Anspriichen und der nachfolgenden Beschrei-
bung einer bevorzugten Ausfiihrungsform anhand der Fi-
guren. Es zeigt:

Fig. 1  eine perspektivische Ansicht eines erfindungs-
gemalen Reinigungsgerats mit geschlossener
Abdeckung;
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Fig.2 eine perspektivische Ansicht des Reinigungs-
gerats gemal Fig. 1 mit gedffneter Abdeckung;
und

Fig. 3 eine Seitenansicht des Reinigungsgerats ge-
maR Fig. 2

[0025] In den teilweise nicht mafRstabsgerechten,

schematischen Figuren werden flr gleiche, gleichartige
oder ahnliche Bauteile und Komponenten dieselben Be-
zugszeichen verwendet, wobei entsprechende oder ver-
gleichbare Eigenschaften oder Vorteile erreicht werden,
auch wenn von einer wiederholten Beschreibung abge-
sehen wird.

[0026] Die Fig. 1 und 2 zeigen ein selbstfahrendes
(mobiles) Reinigungsgerat 1.

[0027] Das Reinigungsgerat 1 ist vorzugsweise als
Saugroboter ausgebildet bzw. dazu ausgebildet, eine
Reinigungsflache F selbsttatig bzw. autonom abzufah-
ren. Insbesondere ist das Reinigungsgerat 1 dazu aus-
gebildet, Sauggut bzw. Luft zusammen mit Sauggut von
der Reinigungsflache F zu saugen.

[0028] Alternativoderzusatzlich kann das Reinigungs-
gerat 1 jedoch auch zum Wischen der Reinigungsflache
F ausgebildet sein bzw. eine Bodenwischfunktion auf-
weisen. Mit anderen Worten kann das Reinigungsgerat
1 also auch als Bodenwisch-Roboter oder kombinierter
Saug-Wisch-Roboter ausgebildet sein.

[0029] Bei der nachfolgenden Beschreibung wird da-
von ausgegangen, dass die Reinigungsflache F zumin-
dest im Wesentlichen eben und horizontal ist. Insbeson-
dere wird die Bezeichnung "horizontal" fiir Richtungen
parallel zu der Reinigungsflache F verwendet und be-
zieht sich insbesondere auf die in den Figuren darge-
stellte Gebrauchslage des Reinigungsgerats 1.

[0030] Das Reinigungsgerat 1 weist ein Gehause 2
und mehrere, vorliegend zwei, elektromotorisch ange-
triebene Rader 3 auf.

[0031] Das Reinigungsgerat 1 weist einen Schmutz-
behalter 4 bzw. Staubbehalter zur Aufnahme des mittels
des Reinigungsgerats 1 von der Reinigungsflache F ent-
fernten Schmutzes, insbesondere Staubs, auf.

[0032] Das Reinigungsgerat 1 weist auf einer Unter-
seite 5 bzw. auf einer der Reinigungsflache F zugewand-
ten Seite 5 eine insbesondere langliche bzw. schlitzartige
Ansaugo6ffnung 6 auf, iber die Schmutz von der Reini-
gungsflache F aufgenommen bzw. eingesaugt werden

kann.

[0033] Hierin verwendete relative Lagebezeichnun-
gen, wie "oben", "unten", "Oberseite", "Unterseite" o. dgl.
beziehen sich auf die in den Figuren dargestellte Ge-
brauchslage des Reinigungsgerats 1, in der das Reini-
gungsgerat 1 die Reinigungsflache F abfahrt bzw. abfah-
ren kann bzw. die Rader 3 die Reinigungsflache F kon-
taktieren.

[0034] Im Reinigungsbetrieb des Reinigungsgerats 1
kann Uber die Ansaug6ffnung 6 Sauggut bzw. Luft zu-
sammen mit Sauggut von der Reinigungsflache F in das
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Reinigungsgerat 1, insbesondere in den Schmutzbehal-
ter 4, gesaugt werden. Zum Ansaugen des Saugguts
weist das Reinigungsgerat 1 vorzugsweise ein nicht dar-
gestelltes Geblase auf.

[0035] Indem Schmutzbehalter 4 wird das aufgenom-
mene Sauggut vorzugsweise von der Luftabgeschieden,
beispielsweise mittels eines nicht dargestellten Filters,
wobei die (gereinigte) Luft anschlieend wieder an die
Umgebung abgegeben werden kann.

[0036] Der Schmutzbehalter 4 ist vorzugsweise inner-
halb des Gehauses 2 angeordnet bzw. von dem Gehéau-
se 2 (vollstdndig) umgeben.

[0037] Weiter weist das Reinigungsgerat 1 eine Abde-
ckung 7 auf. Die Abdeckung 7 ist insbesondere auf einer
Oberseite 8 des Reinigungsgerats 1 angeordnet.
[0038] Vorzugsweise handelt es sich bei der Abde-
ckung 7 um eine Abdeckung fir den Schmutzbehalter 4,
also eine Schmutzbehalterabdeckung. Die Abdeckung 7
dient also vorzugsweise dazu, den Schmutzbehalter 4
abzudecken bzw. zu verschlieRen. Durch Offnen der Ab-
deckung 7 wird vorzugsweise der Schmutzbehalter 4 zu-
ganglich gemacht und kann vorzugsweise entleert wer-
den und/oder zum Entleeren aus dem Reinigungsgerat
1 entnommen werden.

[0039] Grundsatzlich kann es sich bei der Abdeckung
7 jedoch auch um eine andere Abdeckung als eine
Schmutzbehalterabdeckung handeln, beispielsweise
um eine Abdeckung, die einen Zugang zum Innenleben
des Reinigungsgerats 1 bzw. zu Bauteilen oder Kompo-
nenten innerhalb des Gehauses 2 ermdglicht. Beispiels-
weise kann die Abdeckung 7 also eine Abdeckung eines
Wartungsfachs oder dergleichen sein oder auch einen
ausklappbaren Tragegriff fir das Reinigungsgerat 1 aus-
bilden.

[0040] Die Abdeckung 7 ist vorzugsweise zumindest
im Wesentlichen flach, eben, flachig und/oder scheiben-
artig und/oder als Klappe ausgebildet.

[0041] Der Schmutzbehalter 4 weist vorzugsweise ei-
ne Offnung 9 auf, die insbesondere auf einer Oberseite
des Schmutzbehalters 4 bzw. einer der Abdeckung 7 zu-
gewandten Seite des Schmutzbehalters 4 angeordnet
ist. Die Offnung 9 des Schmutzbehélters 4 erméglicht es,
den im Schmutzbehalter 4 gesammelten bzw. befindli-
chen Schmutz durch einen anderen Staubsauger durch
die Offnung 9 abzusaugen, so dass der Schmutzbehélter
4 zum Entleeren nicht zwingend aus dem Reinigungs-
gerat 1 entnommen werden muss.

[0042] Vorzugsweise ist die Offnung 9 durch die Ab-
deckung 7 abgedichtet, wenn die Abdeckung 7 geschlos-
sen ist. Die Abdeckung 7 dient also vorzugsweise zum
Abdichten der Offnung 9 des Schmutzbehélters 4.
[0043] Die Abdeckung 7 weist eine geschlossene und
eine gedffnete Stellung auf. Vorzugsweise ist die Abde-
ckung 7 aufklappbar bzw. durch Aufklappen von der ge-
schlossenen Stellung in die gedffnete Stellung beweg-
bar. Insbesondere ist die Abdeckung 7 von der geschlos-
senen Stellung in die gedffnete Stellung und umgekehrt
verschwenkbar.
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[0044] Die geschlossene Stellung der Abdeckung 7 ist
in Fig. 1 dargestellt. In Fig. 2 und Fig. 3 ist jeweils die
geoffnete Stellung der Abdeckung 7 dargestellt.

[0045] In der geschlossenen Stellung schlie3t die Ab-
deckung 7 vorzugsweise biindig mit dem Gehause 2
und/oder der Oberseite 8 des Reinigungsgerats 1 ab.
Weiter ist die Abdeckung 7 in der geschlossenen Stellung
vorzugsweise zumindest im Wesentlichen horizontal
ausgerichtet.

[0046] In der gedffneten Stellung ragt die Abdeckung
7 vorzugsweise von dem Gehéause 2 und/oder der Ober-
seite 8 ab. Weiter ist die die Abdeckung 7 in der geoff-
neten Darstellung vorzugsweise zumindest teilweise ver-
tikal ausgerichtet.

[0047] Vorzugsweise ist die Abdeckung 7 in die geoff-
nete Stellung vorgespannt und/oder wird die Abdeckung
7inder gedffneten Stellung gehalten, beispielsweise mit-
tels eines Federmechanismus und/oder Rastmechanis-
mus. Die gedffnete Stellung kann vorzugsweise nur ver-
lassen werden, indem ein (nicht dargestellter) Benutzer
die Abdeckung 7 manuell in die geschlossene bzw. ho-
rizontale Stellung bringt und in diese einrastet. Zum Ein-
rasten der Abdeckung 7 in der geschlossenen Stellung
kann beispielsweise ein Push-Push-Mechanismus vor-
gesehen sein, so dass die Abdeckung 7 einerseits durch
Driicken auf die Abdeckung 7 aus der geschlossenen
Stellung geldst und vorzugsweise mittels des Federme-
chanismus automatisch in die gedffnete Stellung bewegt
wird und andererseits durch Herunterdriicken von der
gedffneten Stellung in die geschlossene Stellung beweg-
bar bzw. schwenkbar oder klappbar und in dieser ein-
rastbar ist.

[0048] Mit dem Begriff "gedffnete Stellung” wird insbe-
sondere die Figuren dargestellte vollstdndig gedffnete
Stellung der Abdeckung 7 bezeichnet, in der die Abde-
ckung 7 vorzugsweise mittels des Federmechanismus
automatisch gehalten wird bzw. in die Abdeckung vor-
zugsweise mittels des Federmechanismus vorgespannt
ist. In der vollstandig gedffneten Stellung ist die Abde-
ckung 7 vorzugsweise in einem Winkel von mehr als 60°
zu der Oberseite 8 des Reinigungsgerats 1 angeordnet.
Grundsatzlich umfasst der Begriff "gedffnete Stellung”
jedoch jede Stellung der Abdeckung 7, die nicht der ge-
schlossenen Stellung entspricht. Somit kann die Abde-
ckung 7 in der gedffneten Stellung auch nur teilweise
gedffnet sein, beispielsweise wenn der Federmechanis-
mus beschadigt ist und die Abdeckung 7 nicht mehr in
die vollstdndig gedffnete Stellung bewegen kann oder
sich die Abdeckung 7 verhakt hat o. dgl. Vorzugsweise
ist jede Stellung, in der die Abdeckung 7 nicht horizontal
ausgerichtet ist und/oder biindig mit dem Gehause 2
bzw. der Oberseite 8 abschliel3t bzw. jede Stellung, in
der die Abdeckung 7 von dem Gehéause 2 abragt, eine
gedffnete Stellung der Abdeckung 7.

[0049] Das Reinigungsgerat 1 weist einen Abstands-
messer 10 auf. Der Abstandsmesser 10 ist vorzugsweise
dazu ausgebildet, in Fahrtrichtung R vor dem Reini-
gungsgerat 1 befindliche Objekte zu erkennen bzw. den
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Abstand des Reinigungsgerats 1 von in Fahrtrichtung R
vor dem Reinigungsgerat 1 befindlichen Objekten zu
messen. Die Fahrtrichtung R des Reinigungsgerats 1 ist
in den Figuren durch entsprechende Pfeile symbolisiert.
[0050] Mittels des Abstandsmessers 10 und der Rader
3 kann sich das Reinigungsgeréat 1 selbsttatig bzw. au-
tonom innerhalb einer Umgebung bzw. auf der Reini-
gungsflache F orientieren und fortbewegen.

[0051] Der Abstandsmesser 10 ist vorzugsweise dazu
ausgebildet, die (horizontale) Umgebung des Reini-
gungsgerats 1 abzutasten und/oder Objekte in der Um-
gebung des Reinigungsgerats 1, insbesondere seitlich
bzw. horizontal (insbesondere mit Bezug auf die Fahrt-
richtung R) vor, hinter und/oder neben dem Reinigungs-
gerat 1, zu erkennen bzw. den Abstand des Reinigungs-
gerats 1 von Objektenin seiner (horizontalen) Umgebung
Zu messen.

[0052] Der Abstandsmesser 10 ist vorzugsweise zu-
mindest im Wesentlichen horizontal bzw. parallel zu der
Reinigungsflache F ausgerichtet bzw. zum Messen von
zumindest im Wesentlichen horizontalen Absténden
bzw. Abstanden zumindest im Wesentlichen parallel zu
der Reinigungsflache F ausgebildet.

[0053] DerAbstandsmesser10weistzum Messen vor-
zugsweise einen Laser auf bzw. ist vorzugsweise ein La-
serabstandsmesser.

[0054] Vorzugsweise istdas Reinigungsgerat 1 mittels
des Abstandsmessers 10 dazu ausgebildet, die Umge-
bung des Reinigungsgerats 1 in horizontaler Richtung
bzw. in einer Richtung parallel zu der Reinigungsflache
F zwei- oder dreidimensional abzutasten. Weiter ist das
Reinigungsgerat 1 mittels des Abstandsmessers 10 vor-
zugsweise dazu ausgebildet, anhand der mittels des Ab-
standsmessers 10 gemessenen Abstande eine (zweidi-
mensionale) Karte der Umgebung des Reinigungsgerats
1 bzw. der von dem Reinigungsgerat 1 befahrenen Rei-
nigungsflache F zu erstellen.

[0055] Ganzbesonders bevorzugtweistder Abstands-
messer 10 einen um 360° um eine Vertikalachse bzw.
Symmetrieachse A, nachfolgend als Achse A bezeich-
net, des Abstandsmessers 10 rotierenden bzw. rotierba-
ren Laser auf. Vorzugsweise ist der Abstandsmesser 10
dazu ausgebildet, dass der Laserstrahl des Lasers mehr-
mals, beispielsweise fiinf Mal, pro Sekunde um 360° um
die Achse A rotiert. Weiter ist der Abstandsmesser 10
vorzugsweise dazu ausgebildet, die Umgebung des Rei-
nigungsgerats 1 in einem Radius von mehreren Metern,
beispielsweise etwa 4 m, zu erfassen.

[0056] Der Abstandsmesser 10 ist vorzugsweise auf
der Oberseite 8 des Reinigungsgerats 1 angeordnet. Der
Abstandsmesser 10 ist vorzugsweise zumindest im We-
sentlichen horizontal ausgerichtet. Vorzugsweise ist der
Abstandsmesser 10 dazu ausgebildet, ausgehend von
dem Reinigungsgerat 1 Abstande in alle horizontalen
Richtungen bzw. um 360° um das Reinigungsgerat 1
bzw. die Achse A herum zu messen.

[0057] Dementsprechend istjedem mitdem Abstands-
messer 10 gemessenen Abstand vorzugsweise eine
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Richtung zugeordnet bzw. wird jeder mit dem Abstands-
messer 10 gemessene Abstand zuséatzlich mit einer
Richtungsinformation versehen. Die Richtung wird vor-
zugsweise relativ zu der Ausrichtung des Reinigungsge-
rats 1 und/oder Fahrtrichtung R des Reinigungsgerats 1
angegeben. Insbesondere stellt die Richtung einen Win-
kel bzw. eine Winkellage relativ zu der Ausrichtung bzw.
Fahrtrichtung R des Reinigungsgerats 1 und/oder der
Achse A dar.

[0058] Der Abstandsmesser 10 und die Abdeckung 7
sind vorzugsweise derart relativ zueinander angeordnet,
dass eine gedffnete Stellung der Abdeckung 7 mittels
des Abstandsmessers 10 erkennbar bzw. erfassbar ist
bzw. sich die Abdeckung 7 sich im Erfassungs- bzw.
Messbereich des Abstandsmessers 10 befindet, wenn
sie sich in der gedffneten Stellung befindet.

[0059] Die Abdeckung 7 ist vorzugsweise in Fahrtrich-
tung R vor dem Abstandmesser 4 angeordnet.

[0060] Nachfolgend wird das erfindungsgemaRe Ver-
fahren zum Betreiben des Reinigungsgerats 1 naher er-
lautert. Das Reinigungsgerat 1 ist zur Durchflihrung des
nachfolgend beschriebenen Verfahrens ausgebildet.
[0061] Zur Durchfihrung des Verfahrens weist das
Reinigungsgerat 1 vorzugsweise eine entsprechend
ausgebildete Steuerung bzw. einen entsprechend aus-
gebildeten Mikrocontroller auf.

[0062] ErfindungsgemaR ist vorgesehen, dass mittels
des Abstandsmessers 10 eine gedffnete Stellung der Ab-
deckung 7 erkannt wird bzw. der Abstandsmesser 10
dazu verwendet wird, eine gedffnete Stellung der Abde-
ckung 7 zu erkennen.

[0063] Hierbeiwirdinsbesondere ausgenutzt, dass die
Abdeckung 7 in der geschlossenen Stellung horizontal
ausgerichtet istund/oder biindig mit der Oberseite 8 bzw.
dem Gehause 2 abschlielt bzw. sich in der geschlosse-
nen Stellung nicht im Erfassungs- bzw. Messbereich des
Abstandsmessers 10 befindet. Wenn die Abdeckung 7
hingegen in einer gedffneten Stellung ist, befindet sie
sich im Messbereich des Abstandsmessers 10 bzw. ist
sie mit dem Abstandsmesser 10 detektierbar bzw. er-
kennbar.

[0064] Eine Erkennung einer gedffneten Stellung der
Abdeckung 7 erfolgtinsbesondere durch einen Vergleich
des/der mit dem Abstandsmesser 10 gemessenen Ab-
stands/Abstédnde mit einem oder mehreren Referenz-
werten. Wenn der Vergleich ergibt, dass der gemessene
Abstand kleiner ist als ein Referenzwert bzw. die Refe-
renzwerte, wird dies vorzugsweise als Erkennung einer
gedffneten Stellung der Abdeckung 7 gewertet.

[0065] Die gemessenen Abstande und der Referenz-
wertbzw. die Referenzwerte liegen vorzugsweise jeweils
als digitale Daten vor. Der Referenzwertist vorzugsweise
in dem Reinigungsgerat 1 bzw. einem Speicher des Rei-
nigungsgerats 1 gespeichert. Alternativ oder zusatzlich
kann der Referenzwert jedoch auch an einem anderen
Ort, beispielsweise einer insbesondere mit dem Reini-
gungsgerat 1 datentechnisch verbundenen Cloud oder
einem externen Gerat, wie einem Smartphone oder Ta-
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blet, gespeichert sein. Der Referenzwert ist vorzugswei-
se empirisch ermittelt.

[0066] Der Referenzwert reprasentiert insbesondere
einen Mindestabstand. Das Unterschreiten des Mindest-
abstands wird vorzugsweise als gedffnete Stellung der
Abdeckung 7 gewertet bzw. interpretiert.

[0067] Besonders bevorzugt reprasentiert der Refe-
renzwert bzw. Mindestabstand einen Abstand zu einer
AuBenkante 11 des Reinigungsgerats 1 bzw. Gehauses
2, insbesondere vom Abstandsmesser 10 bzw. der Ach-
se A aus gesehen in Fahrtrichtung R und/oder in Rich-
tung der Abdeckung 7. Als AuRenkante 11 des Reini-
gungsgerats 1 bzw. Gehaduses 2 wird insbesondere die
Kante zwischen der Oberseite 8 und einem sich von der
Oberseite 8 nach unten in Richtung der Unterseite 5 bzw.
der Reinigungsflache F erstreckenden Abschnittdes Ge-
hauses 2 bezeichnet, wie insbesondere in Fig. 3 darge-
stellt.

[0068] Da der Abstandsmesser 10 vorzugsweise de-
zentral auf der Oberseite 8 des Reinigungsgerats 1 an-
geordnet ist, wie in den Figuren dargestellt, hat die (ins-
besondere das Gehause 2 umlaufende) Auf3enkante 11
von dem Abstandsmesser 10 aus gesehen in verschie-
denen Richtungen unterschiedliche Abstande von dem
Abstandsmesser 10. Wenn die Abdeckung 7 gedffnet ist
bzw. sich in einer gedffneten Stellung befindet, befindet
sich die Abdeckung 7 vorzugsweise (insbesondere von
der Achse A aus gemessen) in einem bestimmten Win-
kelbereich des Messbereichs des Abstandsmessers 10
bzw. verdeckt diesen, sodass in diesem Winkelbereich
bei gedffneter Stellung der Abdeckung 7 ein kleinerer
Abstand gemessen wird als bei geschlossener Stellung
der Abdeckung 7.

[0069] Vorzugsweise wird jede von dem Abstands-
messer 10 bzw. der Achse A ausgehende Richtung, die
innerhalb dieses Winkelbereichs liegt, als "Richtung der
Abdeckung 7" bezeichnet.

[0070] Der Mindestabstand vom Abstandsmesser 10
aus gesehen in Richtung der Abdeckung 7 ist daher vor-
zugsweise der kleinste Abstand von dem Abstandsmes-
ser 10 zur AuRBenkante 11 in dem von der Abdeckung 7
in einer gedffneten Stellung abgedeckten Winkelbereich
des Abstandsmessers 10. Der Referenzwert reprasen-
tiert vorzugsweise diesen Mindestabstand.

[0071] Eskannsichbeidem Referenzwertjedochauch
um einen anderen vorgegebenen bzw. vorgebbaren Min-
destabstand handeln, dessen Unterschreiten als geoff-
nete Stellung der Abdeckung 7 gewertet werden kann.
Vorzugsweise istder Referenzwert bzw. Mindestabstand
héchstens so grol wie der Abstand zu der AulRenkante
11 oder kleiner als der Abstand zu der AuRenkante 11.
[0072] Hierbei wird ausgenutzt, dass Ublicherweise
bzw. wenn die Abdeckung 7 geschlossen ist, die mit dem
Abstandsmesser 10 gemessenen Abstande zu Objekten
in der (horizontalen) Umgebung des Reinigungsgerats 1
mindestens dem Abstand zu der AuRenkante 11 des Rei-
nigungsgerats 1 bzw. Gehauses 2 entsprechen miissen.
Wenn die Abdeckung 7 sich in einer gedffneten Stellung

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

befindet, weist sie jedoch einen geringeren Abstand zu
dem Abstandsmessers 10 auf als die AuRenkante 11,
wie aus den Figuren ersichtlich. Dementsprechend kann
dies dazu verwendet werden, mittels des Abstandsmes-
sers 10 eine gedffnete Stellung der Abdeckung 7 zu er-
kennen.

[0073] Vorzugsweise ist den gemessenen Abstdnden
des Abstandsmessers 10 eine Richtung zugeordnet.
Dementsprechend ist dem/den Referenzwert/en vor-
zugsweise ebenfalls, insbesondere in der gleichen Wei-
se, eine Richtung zugeordnet.

[0074] Wie bereits erlautert, ist der Abstandsmesser
10 vorzugsweise dazu ausgebildet, Abstdnde in ver-
schiedenen Richtungen, insbesondere horizontal relativ
zur Achse A, zu messen. Dementsprechend wird vor-
zugsweise jedem gemessen Abstand auch die Informa-
tion zugeordnet, in welcher Richtung dieser Abstand ge-
messen wurde. In diesem Sinne ist jedem Abstand vor-
zugsweise eine Richtung bzw. Richtungsinformation zu-
geordnet ist. Entsprechendes gilt vorzugsweise fir
den/die Referenzwert/e.

[0075] Vorzugsweise wird es nur dann als gedffnete
Stellung der Abdeckung 7 gewertet, wenn der Vergleich
des gemessenen Abstands mit dem Referenzwert ergibt,
dass der gemessene Abstand kleiner ist als der Refe-
renzwert und (zusatzlich) die Richtung des gemessenen
Abstands (also die dem gemessenen Abstand zugeord-
nete Richtung) mit der Richtung des Referenzwerts (also
der dem Referenzwert zugeordneten Richtung) tiberein-
stimmt. Hierdurch kann insbesondere vermieden wer-
den, dass es durch nah an dem Reinigungsgerat 1 bzw.
Abstandsmesser 10 befindliche Objekte zu einer fal-
schen bzw. falsch-positiven Erkennung einer gedffneten
Stellung der Abdeckung 7 kommt. Dies kénnte ansons-
ten beispielsweise der Fall sein, wenn sich ein Objekt
unmittelbar hinter dem Reinigungsgerat 1 bzw. auf der
der Abdeckung 7 gegenuberliegenden Seite des Ab-
standsmessers 10, in Fig. 3 also unmittelbar auf der lin-
ken Seite des Reinigungsgerats 1, befindet.

[0076] Wenn eine gedffnete Stellung der Abdeckung
7 erkannt wird, wird vorzugsweise eine entsprechende
Warnmeldung ausgegeben. Dies kann beispielsweise in
Form einer Fehlermeldung erfolgen. Die Ausgabe der
Warnmeldung bzw. Fehlermeldung kann beispielsweise
optisch bzw. visuell, etwa durch eine beispielsweise blin-
kende Lampe oder eine LCD-Anzeige oder sonstige An-
zeigen und/oder Warnleuchten des Reinigungsgerats 1,
und/oder durch Ausgabe einer akustischen Warnmel-
dung mittels des Reinigungsgerats 1 erfolgen.

[0077] Alternativ oder zusatzlich ist es auch mdglich,
dass die Warnmeldung bzw. Fehlermeldung tiber ein da-
tentechnisch mitdem Reinigungsgeréat 1 gekoppeltes ex-
ternes Geréat, wie ein Tablet oder Smartphone, ausge-
geben wird, insbesondere Uber eine auf dem externen
Gerat installierte und mit dem Reinigungsgeréat 1 (digital)
verbundene App. Auch die Ausgabe der Warnmeldung
Uber die App kann wahlweise optisch bzw. visuell, ins-
besondere durch eine Push-Nachricht, und/oder akus-
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tisch erfolgen.

[0078] Alternativ oder zusatzlich kann, wenn eine ge-
offnete Stellung der Abdeckung 7 erkannt wird, ein Rei-
nigungsvorgang abgebrochen, unterbrochen und/oder
verhindert werden.

[0079] Beispielsweise ist es moglich, dass ein laufen-
der Reinigungsvorgang zunéachst unterbrochen wird,
wenn wahrend des Reinigungsvorgangs eine gedffnete
Stellung der Abdeckung 7 erkannt wird und der Reini-
gungsvorgang nicht fortgesetzt wird bzw. erst fortgesetzt
wird, wenn die Abdeckung 7 geschlossen wurde bzw.
wieder eine geschlossene Stellung der Abdeckung 7 er-
kannt wurde.

[0080] Des Weiteren istes moglich, einen Reinigungs-
vorgang zu verhindern bzw. nicht zu starten, wenn eine
geoffnete Stellung der Abdeckung 7 erkannt wird. In die-
sem Fall kann insbesondere eine gemal einem Reini-
gungsplan geplante oder eine manuell gestartete Reini-
gung verhindert bzw. nicht begonnen werden, wenn eine
geodffnete Stellung der Abdeckung 7 erkannt wird. Vor-
zugsweise wird ein Reinigungsvorgang erstdann begon-
nen, wenn (wieder) eine geschlossene Stellung der Ab-
deckung 7 erkannt wird/wurde.

[0081] Wenn ein Reinigungsvorgang abgebrochen,
unterbrochen und/oder verhindert wird, wird vorzugswei-
se zugleich, wie zuvor beschrieben, eine Warnmeldung
ausgegeben.

[0082] Vorzugsweise wird vor dem Beginn eines (ge-
planten oder manuell gestarteten) Reinigungsvorgangs
Uberprift, ob die Abdeckung 7 geschlossen ist. Hierzu
wird mittels des Abstandsmessers 10 ein Erkennungs-
vorgang zur Erkennung einer gedffneten Stellung der Ab-
deckung 7, wie beschrieben, durchgefihrt. Es ist auch
moglich, einen solchen Erkennungsvorgang wahrend ei-
nes laufenden Reinigungsvorgangs mehrmals, in regel-
mafigen Abstanden und/oder kontinuierlich durchzufiih-
ren, um zu erkennen, wenn wahrend eines laufenden
Reinigungsvorgangs die Abdeckung 7 gedffnet wird bzw.
sich offnet.

[0083] Einzelne Aspekte, Merkmale und Verfahrens-
schritte der vorliegenden Erfindung kdnnen unabhangig
voneinander, aber auch in beliebiger Kombination oder
Reihenfolge realisiert werden.

Bezugszeichenliste:
[0084]

Reinigungsgerat
Gehause
Rader
Schmutzbehalter
Unterseite
Ansaugo6ffnung
Abdeckung
Oberseite
Offnung

0 Abstandsmesser

= O o0 N O WN -

(]

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

11

AuRenkante

A  Achse

F
R

Reinigungsflache
Fahrtrichtung

Patentanspriiche

1.

Verfahren zum Betreiben eines selbstfahrenden
Reinigungsgerats (1), wobei das Reinigungsgerat
(1) eine vorzugsweise aufklappbare Abdeckung (7)
und einen Abstandsmesser (10) zum Messen des
Abstands des Reinigungsgeréats (1) von Objekten in
seiner Umgebung aufweist,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Abstandsmesser (10) dazu verwendet
wird, eine gedffnete Stellung der Abdeckung (7) zu
erkennen.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Erkennung einer gedffneten
Stellung der Abdeckung (7) dadurch erfolgt, dass ein
mitdem Abstandsmesser (10) gemessener Abstand
mit einem Referenzwert verglichen wird und es als
geoffnete Stellung der Abdeckung (7) gewertet wird,
wenn der Vergleich ergibt, dass der gemessene Ab-
stand kleiner ist als der Referenzwert.

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass dem gemessenen Abstand und dem
Referenzwert jeweils eine Richtung zugeordnet ist,
wobei es nur dann als gedffnete Stellung der Abde-
ckung (7) gewertet wird, wenn der Vergleich ergibt,
dass der gemessene Abstand kleiner ist als der Re-
ferenzwert und die Richtung des gemessenen Ab-
stands mit der Richtung des Referenzwerts liberein-
stimmt.

Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Referenzwert einen Ab-
stand zu einer AuRenkante (11) des Reinigungsge-
rats (1) reprasentiert.

Verfahren Anspruch 2 oder 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Referenzwert einen Abstand zu
einer Auflenkante (11) des Reinigungsgerats (1)
vom Abstandsmesser (10) aus gesehen in Fahrtrich-
tung (R) und/oder in Richtung der Abdeckung (7)
reprasentiert.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Warn-
meldung ausgegeben und/oder eine Reinigung ab-
gebrochen, unterbrochen und/oder verhindert wird,
wenn eine gedffnete Stellung der Abdeckung (7) er-
kannt wird.
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Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass vor Beginn ei-
nes Reinigungsvorgangs Uberprift wird, ob die Ab-
deckung (7) geschlossen ist, wozu ein Erkennungs-
vorgang zur Erkennung einer gedffneten Stellung
der Abdeckung (7) durchgefihrt wird.

Verfahren nach einem der voranstehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass ein Erken-
nungsvorgang zur Erkennung einer geéffneten Stel-
lung der Abdeckung (7) wahrend eines laufenden
Reinigungsvorgangs mehrmals, in regelmaRigen
Abstanden und/oder kontinuierlich durchgefihrt
wird, insbesondere um zu erkennen, wenn wahrend
eines laufenden Reinigungsvorgangs die Abde-
ckung (7) geoffnet wird bzw. sich &ffnet.

Selbstfahrendes Reinigungsgerat (1) mit einer vor-
zugsweise aufklappbaren Abdeckung (7) und einem
Abstandsmesser (10) zum Messen des Abstands
des Reinigungsgerats (1) von Objekten in seiner
Umgebung,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Reinigungsgerat (1) zur Durchfiihrung ei-
nes Verfahrens nach einem der voranstehenden An-
spriiche ausgebildet ist.

Reinigungsgerat nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Abdeckung (7) in einer ge-
schlossenen Stellung biindig mit einem Gehéause (2)
und/oder einer Oberseite (8) des Reinigungsgerats
(1) abschlieRt und in einer gedffneten Stellung von
dem Gehéause (2) und/oder der Oberseite (8) abragt.

Reinigungsgerat nach Anspruch 9 oder 10, dadurch
gekennzeichnet, dass die Abdeckung (7) auf einer
Oberseite (8) des Reinigungsgerats (1) angeordnet
ist und/oder dass die Abdeckung (7) in einer ge-
schlossenen Stellung zumindest im Wesentlichen
horizontal ausgerichtet und in einer gedffneten Stel-
lung zumindest teilweise vertikal ausgerichtet ist.

Reinigungsgerat nach einem der Anspriiche 9 bis
11, dadurch gekennzeichnet, dass die Abdeckung
(7) zum Abdecken und/oder VerschlieRen eines
Schmutzbehélters (4) des Reinigungsgerats (1)
dient.

Reinigungsgerat nach einem der Anspriiche 9 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass der Abstands-
messer (10) auf einer Oberseite (8) des Reinigungs-
gerats (1) angeordnet ist und/oder dass der Ab-
standsmesser (10) ein Laserabstandsmesser ist.

Reinigungsgerat nach einem der Anspriiche 9 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass der Abstands-
messer (10) dazu ausgebildet ist, ausgehend von
dem Reinigungsgerat (1) Absténde in alle horizon-
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15.

talen Richtungen bzw. um 360° um das Reinigungs-
gerat (1) herum zu messen.

Reinigungsgerat nach einem der Anspriiche 9 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass der Abstands-
messer (10) dazu ausgebildet ist, in Fahrtrichtung
(R) vor dem Reinigungsgerat (1() befindliche Objek-
te zu erkennen bzw. den Abstand des Reinigungs-
gerats (1) von in Fahrtrichtung (R) vor dem Reini-
gungsgerat (1) befindlichen Objekten zu messen.
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